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9 附 2 张 DVD ，6.4GB ，5 小 时 的 详细 语音 视频 讲解 
制作 了 125 个 运动 仿真 与 分 析 技 巧 和 实例 的 语音 视频 教学 文件 
4 提供 低 版 本 素材 源 文 件 ， 适合 Creo1.0-2.0 和 Pro/E4.0-5.0 版 本 
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机 械 工 业 出 版 社 


本 书 人 全面、 系统 地 介绍 了 使 用 Creo 2.0 进行 产品 运动 仿真 与 分 析 的 过 程 、 方 法 和 技巧 ， 内 容 包括 Creo 
软件 的 基本 设置 、Creo 运动 仿真 与 分 机 入 门 、 机 构 连 接 与 机 构 创 建 、 定 义 电 动机 、 设 置 分 析 和 条件、 定义 和 
进行 各 种 机 构 分 析 、 典 型 运动 机 构 、 运 动 仿真 分 析 与 测量 和 Creo 运动 仿真 与 分 析 实 际 绽 合 应 用 等 。 

本 书 是 根据 北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 为 国内 外 几 十 家 不 同行 业 的 著名 公司 《〈《 含 国外 独资 和 合资 公司 ) 编 
写 的 培训 教案 整理 而 成 的 ， 上 共有 很 强 的 实用 性 和 广泛 的 适用 性 。 本 书 附 帝 2 张 多 媒体 DVD 学 习 光 盘 ， 制 
作 了 125 个 运动 仿真 与 分 析 技 巧 和 具有 针对 性 的 范例 教学 视频 并 进行 了 详细 的 语音 讲解 ， 时 间 长 达 5 个 小 
时 《302 分 钟 ) ;光盘 中 还 包含 本 书 所 有 的 模型 文件 、 范 例文 件 和 练习 素材 文件 (2 张 DVD 光盘 教学 文件 
容量 共计 6.45GB ); 另外 , 为 方便 Creo(Pro/E) 低 版 本 用 户 和 读者 的 和 学习, 光盘 中 特 提 供 了 Creo1.0、Pro/E5.0、 
Pro/E4.0 版 本 的 配套 素材 源 文件 。 

在 内 容 安 排 上 , 本 书 紧密 结合 范例 对 Creo 运动 仿真 与 分 析 的 流程 、 构 思 、 方 法 与 技巧 进行 讲解 和 说 明 ， 
这 些 范 例 都 是 实际 生产 一 线 产品 设计 中 有 具有 代表 性 的 例子 ， 这 样 安排 能 使 读者 较 快 地 进入 运动 仿真 与 分 析 
实战 状态 ;在 写作 方式 上 ， 本 书 紧 贴 软件 的 实际 操作 界面 ， 采 用 软件 中 真实 的 对 话 框 、 操 探 板 和 按钮 等 进 
行 讲解 ， 使 初学 者 能 够 和 直观、 准确 地 操作 软件 ， 从 而 尽快 上 手 ， 提 高 学 习 效 率 。 本 书 内 容 全 面 ， 条 理 清 
晰 ， 讲 解 详 细 ， 图 文 并 成， 范例 丰富 ， 可 作为 广大 工程 技术 人 员 深 入 学 习 Creo 的 上 自学 教程 和 参考 书 ， 也 可 
作为 大 中 专 院 校 学 生 和 各 类 增 训 和 学校 学 员 的 CAD/CAM 诛 程 上 读 及 上 机 练习 教材 。 
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制造 业 是 一 个 国家 经 济 发 展 的 基础 ， 当 今世 界 任何 经 济 实力 强大 的 国家 都 拥有 发 达 的 
制造 业 。 美 、 日 、 德 、 瑞 、 法 等 国家 之 所 以 被 称 为 发 达 国 家 ， 很 大 程度 上 是 由 于 它们 拥有 
世界 上 最 发 达 的 制造 业 。 我 国 在 大 力 推 进 国民 经 济 信 息 化 的 同时 ， 必 须 清醒 地 认识 到 ， 制 
造 业 是 现代 经 济 的 文 柱 ， 提 高 制造 业 科 技术 平 是 一 项 长 期 而 艰巨 的 任务 。 发 展 信 息 产 业 ， 
首先 要 把 信息 技术 应 用 到 制造 业 中 。 

众所周知 ， 制 造 业 信息 化 是 企业 发 展 的 必要 手段 ， 国 家 已 将 制造 业 信 息 化 提 到 关系 到 
国家 生存 的 高 度 上 来 。 信 息 化 是 当今 时 代 现 代 化 的 突出 标志 。 以 信息 化 市 动工 业 化 ， 使 信 
县 化 与 工业 化 融 为 一 体 ， 互 相 促进 ， 共 同 发 展 ， 是 具有 中 国 特色 的 路 越 式 发 展 之 路 。 信 和 县 
化 主 寻 看 新 时 期 工业 化 的 方 同 ， 使 工业 天 看 高 附加 值 化 发 展 ; 工业 化 是 信息 化 的 基础 ， 为 
言 县 化 的 发 展 提供 物资 、 能 源 、 资 金 、 人 才 以 及 市 场 ， 只 有 用 信息 化 武装 起 来 的 上 自主 和 完 
整 的 工业 体系 ， 才 能 为 信息 化 提供 坚实 的 物质 基础 。 

制造 业 信 息 化 集成 平台 是 通过 并 行 工 程 、 网 络 技术 、 数 据 库 技术 等 先进 技术 将 
CAD/CAM/CAE/CAPP/PDM/ERP 等 为 制造 业 服 务 的 软件 个 体 有 机 地 集成 起 来 ， 采 用 统一 的 
染 构 体系 和 统一 的 基础 数据 平台 ， 涵 盖 目 前 常用 的 CAD/CAM/CAE/CAPP/PDM/ERP 软件 ， 
使 软件 交互 和 信息 传递 顺畅 ， 从 而 有 效 提 高 产品 开发 、 制 造 各 个 领域 的 数据 集成 管理 和 共 
享 水 平 ， 提 高 产品 开发 、 生 产 和 销售 全 过 程 中 的 数据 整合 、 流 程 的 组 织 管理 水 平 以 及 企业 
的 综合 实力 ， 为 打造 一 流 的 企业 提供 现代 化 的 技术 保证 。 

机 械 工 业 出 版 社 作 为 全 国 优秀 出 版 社 ， 在 出 版 制造 业 信 息 化 技术 类 图 书 方面 有 着 独特 
的 优势 ,一直 致 力 于 CAD/CAM/CAE/CAPP/PDM/ERP 等 领域 相关 技术 的 跟踪 ， 出 版 了 大 量 
学 习 这 些 领 域 的 软件 (如 Creo 、Ansys、Adams 等 ) 的 优秀 图 书 ， 同 时 也 积 昧 了 许多 宇 贵 
的 经 验 。 

北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 位 于 中 关 村 软件 园 ， 专 门 从 事 CAD/CAM/CAE 技术 的 开 友 、 咨 
询 及 产品 设计 与 制造 等 服务 ， 并 提供 专业 的 Creo、Ansys、Adams 等 软件 的 培训 。 该 系列 从 
书 是 根据 北京 兆 迪 科技 有 限 公司 为 国内 外 一 些 著 名 公司 ( 售 国 外 独资 和 合资 公司 ) 编写 的 
培训 教案 整理 而 成 的 ， 有 具有 很 强 的 实用 性 。 中 关 村 软件 园 是 北京 市 科技 、 智 力 、 人 才 和 信 
县 资源 最 密集 的 区 域 ， 园 区 内 有 清华 大 学 、 北 京 大 学 和 中 国 科 学 院 等 车 名 大 学 和 科研 机 构 ， 
同时 聚集 了 一 些 国 内 外 著名 公司 ， 如 西门 子 、 联 想 集 团 、 清 华 紫 光 和 清华 同方 等 。 近 年 来 ， 
北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 充 分 依托 中 关 村 软件 园 的 人 才 优 势 ， 在 机 械 工 业 出 版 社 的 大 力 文 持 
下 ， 已 经 推出 了 或 将 陆续 推出 Creo、Ansys、Adams 等 软件 的 “工程 应 用 精 解 ”系列 图 书 ， 
包括 : 

@ Creo2.0 工程 应 用 精 解 丛书 

@ Creol.0 工程 应 用 精 解 丛书 


Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


Creol.0 宣 典 

Creo1.0 实例 军 典 

Pro/ENGINEER 野火 版 5.0 工程 应 用 精 解 从 书 
Pro/ENGINEER 野火 版 4.0 工程 应 用 精 解 从 书 
Pro/ENGINEER 野火 版 3.0 工程 应 用 精 解 从 书 
Pro/ENGINEER 野火 版 2.0 工程 应 用 精 解 从 书 


“工程 应 用 精 解 ”系列 图 书 具 有 以 下 特色 


注重 实用 ， 讲 解 详细 ， 条 理 清晰 。 因 为 作者 和 顾问 均 是 来 日 一 线 的 专业 工程 师 和 
高 校 教 师 ， 所 以 图 书 既 注重 解决 实际 产品 设计 、 制 造 中 的 问题 ， 同 时 又 对 软件 的 
使 用 方法 和 技巧 进行 全 面 、 系 统 、 有 条 不 亲 、 由 浅 入 深 的 讲解 。 

范例 来 源 于 实际 ， 丰 富 而 经 典 。 对 软件 中 的 主要 命令 和 功能 ， 先 结合 简 蛙 的 郊 例 
进行 讲解 ， 然 后 安排 一 些 较 复 杂 的 综合 范例 帮助 读者 深入 理解 、 灵 活 运 用 。 
写法 独特 ， 易 于 上 于。 全 部 图 书 采 用 软件 中 真实 的 菜单 、 对 话 框 和 近 钮 等 进行 讲 
解 ， 使 初学 者 能 够 百 观 、 谁 确 地 操作 软件 ， 从 而 大 大 提高 学习 效 座 。 

随 书 光盘 配 有 视频 录像 。 每 本 书 的 随 书 光盘 中 制作 了 超 长 时 间 的 操作 视频 文件 ， 
帮助 读者 轻松 、 高 效 地 学 习 。 

网 站 技术 文 持 。 读 者 购买 “工程 应 用 糊 解 ”系列 图 书 ， 可 以 通过 北京 兆 迪 科技 有 
限 公 司 的 网 站 (http:Wwww.zalldycom) 获得 技术 文 持 。 


我 们 真诚 地 和 希望 广大 读者 通过 学 习 “ 工 程 应 用 精 解 ”系列 图 书 ， 能 够 高 效 掌握 有 关 人 制 


造 业 信 县 


化 软件 的 功能 和 使 用 技巧 ， 并 将 学 到 的 知识 运用 到 实际 工作 中 ， 也 期 竺 您 给 我 们 


提出 宝贵 的 意见 ， 以 便 今后 为 大 家 提供 更 优秀 的 图 书 作 品 ， 共 同 为 我 国 制造 业 的 发 展 尽 一 


份 力量 。 


机 械 工 业 出 版 社 
北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 
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Creo 是 由 美国 PTC 公司 最 独 推 出 的 一 套 博 大 精深 的 机 械 三 维 CAD/CAM/CAE 参数 化 软 
件 系 统 ， 整 合 了 PTC 公司 的 Pro/ENGINEER 的 参数 化 技术 、CoCreate 的 直接 建 模 技术 和 
ProductView 的 三 维 可 视 化 技术 。 作 为 PTC 闪电 计划 中 的 一 员 ，Creo 具备 互 操 作 性 、 开 
放 、 易 用 三 大 特点 。Creo 内 容 泣 关 了 产品 从 概念 设计 、 工 业 造 型 人 设计、 三维 模型 设计 、 分 
析 计 算 、 动 态 模 拟 与 仿真 、 工 程 图 输出 ， 到 生产 加 工 成 产品 的 全 过 程 ， 应 用 范围 涉及 航空 
航天 、 汽 车 、 机 械 、 数 控 (NC) 加工 以 及 电子 等 诸多 领域 。Creo 2.0 是 美国 PTC 公司 目前 
推出 的 最 新 版 本 ， 它 构建 于 Pro/ENGINEER 野火 版 的 成 熟 技术 之 上 ， 新 增 了 许多 功能 ， 使 
其 技术 水 准 又 上 了 一 个 新 的 人 台阶 。 

本 书 对 Creo2.0 运动 仿真 与 分 析 的 核心 技术 、 方 法 与 技巧 进行 了 介绍 ， 其 特色 如 下 : 

e@ 内容 全 面 。 与 其 他 同类 书籍 相 比 ， 包 括 更 多 的 Creo 运动 仿真 与 分 析 内 容 。 

e@ 讲解 详细 、 条 理 清晰 、 图 文 并 戊 。 本 书 是 一 本 不 可 多 得 的 Creo 运动 仿真 与 分 析 快 

速 入 门 、 快 速 见效 的 图 书 。 

e@ ”天 例 丰富 。 读 者 通过 对 范例 的 学 习 ， 可 迅速 提高 运动 仿真 与 分 析 水 平 。 

e@ ”写法 独特 。 采 用 Creo 2.0 软件 中 真实 的 对 话 框 、 操 控 板 和 按钮 等 进行 讲解 ， 使 初 
学 者 能 够 下 观 、 准 确 地 操作 软件 ， 从 而 大 大 提 蜗 学 习 效 率 。 

e@ ”附加 值 高 。 本 书 附 带 2 张 多 媒体 DVD 学 习 光 盘 ， 制 作 了 125 个 运动 仿真 与 分 析 
技巧 和 共有 针对 性 的 范例 教学 视频 并 进行 了 详细 的 语音 讲解 ， 时 间 长 达 5 个 小 时 
(302 分 钟 ),2 张 多 媒体 DVD 光盘 教学 文件 容量 共计 6.45GB , 可 以 帮助 谈 者 轻松 、 
高 效 地 学 习 。 

本 书 是 根据 北京 兆 迪 科技 有 限 公 司 为 国内 外 一 些 著 名 公司 ( 含 国 外 独资 和 合资 公司 ) 
编写 的 培训 教案 整理 而 成 的 ， 具有 很 强 的 实用 性 。 其 主编 和 主要 参 编 人 员 主 要 来 日 北京 兆 迪 
科技 有 限 公 司 。 该 公司 专门 从 事 CAD/CAM/CAE 技术 的 研究 、 开 发 、 咨 询 及 产品 设计 与 制造 
服务 ， 并 提供 Creo、Ansys、Adams 等 软件 的 专业 培训 及 技术 咨询 。 在 本 书 编 写 过 程 中 得 到 
了 该 公司 的 大 力 帮 助 ， 在 此 表示 衷心 的 感谢 。 

本 书 由 詹 友 刚 主编 ， 参 加 编写 的 人 员 有 王 焕 田 、 间 静 、 雷 保 珍 、 台 海 起 、 魏 俊 岭 、 任 总 
华 、 詹 路 、 冯 元 超 、 刘 江波 、 周 涛 、 赵 机 、 邵 为 龙 、 侯 俊 飞 、 龙 宇 、 施 志 杰 、 人 詹 棋 、 高 政 、 
孙 润 、 李 倩 倩 、 黄 红 起 、 尹 泉 、 李 行 、 往 超 、 尹 佩 文 、 赵 舌 、 王 晓 萍 、 陈 淑 童 、 周 攀 、 吴 
伟 、 王 海 波 。 商 策 、 汉 华 超 、 周 思 思 : 黄 光 多、 觉 租 、 词 峰 、 往 聪 、 平 迪 管 政 5 王 平 、 
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本 书 导读 


为 了 能 更 好 地 学 习 本 书 的 知识 ， 请 您 先 仔 细 人 阅读 下 面 的 内 容 。 

写作 环境 

本 书 使 用 的 操作 系统 为 Windows XP, 对 于 Windows 2000 Professional/Server 操作 系统 ， 
本 书 内 容 和 范例 也 同样 适用 。 

本 书 采 用 的 写作 蓝本 是 Creo 2.0， 对 现 文 Creo 2.0 版 本 同样 适用 。 

光盘 使 用 


为 方便 读者 练习 ， 特 将 本 书 所 有 素材 文件 、 已 完成 的 范例 文件 、 配 置 文件 和 视频 语音 
讲解 文件 等 放 入 随 书 附带 的 光盘 中 ， 读 者 在 学 习 过 程 中 可 以 打开 相应 素材 文件 进行 操作 和 
练习 。 

本 书 附 赠 多 媒体 DVD 光盘 2 张 ， 建 议 谈 者 在 学 习 本 书 前 ， 先 将 2 张 DVD 光盘 中 的 所 
有 文件 复制 到 计算 机 便 盘 的 D 盘 中 ， 然 后 再 将 第 二 张 光 盘 Creo2.16-video2 文件 夹 中 的 所 有 
文件 复制 到 第 一 张 光 盘 的 video 文件 夹 中 。 在 光盘 的 Creo2.16 目录 下 共有 4 个子 目录 : 

(1) Creo2.0_system_file 子 目 录 : 包含 一 些 系 统 配置 文件 。 

(2) work 子 目 录 : 包含 本 书 讲解 中 所 用 到 的 文件 。 

(3) video 子 目 录 : 包含 本 书 讲解 中 所 有 的 视频 文件 〈 含 语音 讲解 )， 学 习 时 ， 直 接 双击 
某 个 视频 文件 即 可 播放 。 

(4) before 子 目录 : 为 方便 Creo (Pro/E) 低 厂 本 用 户 和 读者 的 学习 ， 光 熏 中 特 提 供 了 
Creo1.0、Pro/E5.0、Pro/E4.0 版 本 的 配套 文件 。 

光盘 中 带 有 “ok” 扩 展 名 的 文件 或 文件 夹 表示 已 完成 的 犯 例 。 

建议 谈 者 在 学 习 本 书 前 ， 先 将 随 书 光盘 中 的 所 有 文件 复制 到 计算 机 人 硬盘 的 D 一 中 。 


本 书 约定 


e ”本 书 中 有 关 鼠 标 操 作 的 简略 表述 说 明 如 下 : 

单 击 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 无 键 。 

双击 : 将 鼠标 指针 移 全 茶 位 置 处， 然后 连续 快速 地 按 两 次 鼠标 的 元 键 。 

右 击 : 将 鼠标 指针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 右键 。 

单 击 中 键 : 将 里 标 指 针 移 至 茶 位 置 处 ， 然 后 按 一 下 鼠标 的 中 键 。 

滚动 中 键 : 只 是 深 动 鼠标 的 中 键 ， 而 不 能 控 中 键 。 

选择 (选取 ) 菜 对 象 : 将 鼠标 指针 移 全 茶 对 象 上 ， 单 击 以 选取 该 对 象 。 

拖 动 未 对象: 将 鼠标 指针 移 全 茶 对 象 上 ， 然 后 投下 鼠标 的 左 键 不 族 ， 同 时 移动 
展 标 ， 将 该 对 象 移动 到 指定 的 位 置 后 再 松 开 鼠标 的 元 键 。 


SS 
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本 书 中 的 操作 步骤 分 为 Task、 Stage 和 Step 三 个 级 别 ， 说 明 如 下 : 

回 ”对 于 一 般 的 软件 操作 ， 每 个 操作 步骤 以 Step 字符 开始 。 

加 ”每 个 Step 操作 步骤 视 其 复杂 程度 ， 下 面 可 含有 多 级 子 操作 。 例 如 Stepl 下 可 能 
包含 〈1)、(2)、(3) 等 子 操作 ，(1) 子 操作 下 可 能 包含 中 、 包 、 思 等 子 操作 ， 
了 于 操作 下 本 能 包 舍 ab 入 Ce) 等 子 探 作 。 

回 如 末 操 作 较 复杂 ， 需 要 几 个 大 的 操作 步骤 才能 完成 ， 则 每 个 大 的 操作 寺 以 
Stagel1、Stage2、Stage3 等 ，Stage 级 别 的 操作 下 再 分 Step1、Step2、Step3 等 操 
Es 

贸 ” 对 于 多 个 任务 的 操作 ， 则 每 个 任务 饼 以 Task1、Task2、Task3 等 ， 每 个 Task 操 
作 下 则 可 包含 Stage 和 Step 级 别 的 操作 。 

由 于 已 经 建议 谈 者 将 随 书 光盘 中 的 所 有 文件 复制 到 计算 机 便 盘 的 D 熏 中 ， 所 以 书 

中 在 要 求 设 置 工 作 目 录 或 打开 光盘 文件 时 ， 所 述 的 路 径 均 以 D: 开始 。 


软件 设置 


设置 Creo 系统 配置 文件 config.pro: 将 D:\creo2.4\creo2.0_system file\ 下 的 
config.pro 复制 至 Creo 安装 目录 的 \text 目录 下 。 假 设 Creo 2.0 的 安装 目录 为 
C:\Program Files\PTC\Creo 2.0， 则 应 将 上 述 文 件 复制 到 C:\Program Files\PTC\Creo 
2.0\Common Files\FO00\text 目录 下 。 退 出 Creo， 然 后 再 重新 启动 Creo，config.pro 
文件 中 的 设置 将 生效 。 

设置 Creo 界面 配置 文件 creo_parametric_customization.ui: 选择 “文件 ”下 拉 沫 上 
中 的 六 什 ” > 三 令 , 系统 弹出 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 ; 在 “Creo 
Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 自 定 呈 功能 区 区 域 ， 单 击 等 从 /生出 时 ) “按钮 ， 在 
系统 弹出 的 快捷 衣 单 中 选择 写作 目 宇 * 净 件 选 项 ， 系 统 强 出 “打开 ”对 话 框 。 选 中 
Di:\creo2.4\ creo2.0_system_file\ 文 件 夹 中 的 creo_parametric_customization.ui 文件 ， 
单 击 屋 打开 按钮， 然后 单 击 导入 所 有 自 定 义 按钮 。 


技术 支持 
本 书 是 根据 北京 兆 迪 科 拉 有 限 公司 为 国内 外 一 些 普 名 公司 ( 含 国外 独资 和 合资 公司 ) 


编写 的 培训 教案 整理 而 成 的 ， 上 其 有 很 强 的 实用 性 ， 其 主编 和 参 编 人 员 均 来 目 北 京 兆 迪 科 技 
有 限 公 司 ; 该 公司 专门 从 事 CAD/CAMI/CAE 技术 的 研究 、 开 发 、 咨 询 及 产品 设计 与 制造 服 
务 ， 并 提供 Creo、Ansys、Adams 等 软件 的 专业 培训 及 技术 咨询 ， 话 者 在 学 习 本 书 的 过 程 中 


如 果 人 过 到 问题 ， 可 通过 访问 该 公司 的 网 站 http://www.zalldy.com 来 获得 技术 文 持 。 
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第 1 章 Creo 软件 的 基本 设置 


在 使 用 本 书 学 习 Creo 运动 仿真 与 分 析 前 ， 建 议 进行 下 列 必要 的 操作 和 设 
置 ， 这 样 可 以 保证 后 面 学 习 中 的 软件 配置 和 软件 界面 与 本 书 相 同 ， 从 而 提高 学 习 效率 ， 本 章 
主要 包括 以 下 内 容 。 

@ 创建 用 户 文件 目录 

e 设置 软件 的 启动 目录 

@ 设置 Creo 软件 的 工作 目录 

@ 设置 系统 配置 文件 

@ 设置 界面 配置 文件 

@ 工作 界面 的 定制 


1.1 创建 用 户 文 件 目录 


使 用 Creo 软件 时 ， 应 该 注意 文件 的 目录 管理 。 如 果 文 件 管理 混乱 ， 会 造成 系统 找 不 到 
正确 的 相关 文件 ， 从 而 严重 影 啊 Creo 软件 的 安全 相关 性 ; 同时 也 会 使 文件 的 保存 、 删 除 
操作 产生 混乱 。 创 建 用 户 文件 目录 ， 应 按照 操作 者 的 姓名 、 产 品名 称 《〈 或 型 号 ) 建立 用 户 
文件 目录 。 本 书 要 求 在 D 盘 上 创建 一 个 名 为 creo_course 的 文件 目录 。 


1.2 贡 置 软件 的 工作 目录 


由 于 Creo 软件 在 运行 过 程 中 将 大 量 的 文件 保存 在 当前 目录 中 ， 并 且 也 和 旬 第 从 当 六 目 孙 
中 目 动 打开 文件 ， 为 了 更 好 地 管理 Creo 软件 大 量 有 关联 的 文件 ， 应 特别 注意 ， 在 进入 Creo 
后 ， 开 始 工 作 前 最 要 紧 的 事情 是 “设置 工作 目录 ”。 其 操作 过 程 如 下 : 
step1. 选择 下 拉 菜 单 文件 ”| 一 > [EEEEET 国 国 】 一 总 区 于 全 这， 命令 (或 单 击 
主页 选项 卡 中 的 呜 按 钮 )。 
Step2. 在 弹出 的 图 1.2.1 所 示 的 “选择 工作 目录 ”对 话 框 中 选择 “D: ”。 
Step3. 三 找 并 选取 目录 Creo-course。 


2 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step4. 单 击 对 话 框 中 的 。 绚 焉 ”按钮 。 

完成 这 样 的 操作 后 ， 目 录 D:\Creo-course 即 变 成 工作 目录 ， 而 且 目 录 D:\Creo-course 
也 变 成 当前 目录 ， 将 来 文件 的 创建 、 保 存 、 自 动 打 开 、 删 除 等 操作 都 将 在 该 目录 中 进行 。 

在 本 书 中 ， 如 果 未 加 说 明 ， 所 指 的 “工作 目录 ” 均 为 D:\Creo-course 目录 。 


选择 工作 目录 Xx 

和 字 " k co1-07 @ Users 向 :) Fk Creo-course "| 全 搜索 ... 
动 姐 织 ~ 泪 视图 ~ | 靖 工具 ~ 
公用 文件 去 | 
Cr 单 击 此 箭头 ， 查 找 、 选 取 目 标 目录 
苔 ;: 我 的 文档 
图 -21-07 
人 工作 目录 
观 收 蕊 去 立 件 各 :， 髓 疼 日 期 :12-How-11 10:28:40 如 

ed. 区 型 目录 
# 立 件 嘉 树 确定 职 消 (C) 


图 1.2.1 “选择 工作 目录 ”对 话 框 


1.3 ”设置 软件 的 局 动 目录 


Creo 软件 正常 安装 完毕 后 ， 其 默认 的 局 动 目 录 为 C:\Documents and Settings\All 
Users\Documents， 访 目录 也 是 Creo 默认 的 工作 目录 ， 但 由 于 其 路 径 较 长 ， 不 利于 文件 管理 
和 软件 设置 . 在 本 书 中 , 我 们 将 Creo 软件 局 动 目录 人 设置 为 D:creo_course,， 其 操作 步骤 如 下 : 

Stepl. 右 击 桌面 上 的 Creo 图 标 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 节 下 并 让 命 令 。 

Step2. 此 时 加 面 上 弹出 “Creo Parametric 2.0 属性 ”对 话 框 ， 单 击 该 对 话 框 的 八 建 二 入 标 
签 ， 然 后 在 起 四 他 直 名 :文本 栏 中 输入 D:\ creo_course， 并 单 击 L_ 形 定 | 按钮 。 


说 明 : 进行 上 述 操作 后 ， 双 击 果 面 上 的 Creo Parametric 2.0 图 标 进 入 Creo 软件 系统 ， 其 工 
作 目 录 便 自动 地 设 为 Di:\creo_course。 设置 好 启动 目录 后 , 每 次 启动 Creo 软件 ， 系 统 自动 在 局 
动 目 录 中 生成 一 个 名 为 “trail.txt” 的 文件 。 该 文件 是 一 个 后 台 记 录 文 件 ， 它 记录 了 用 户 从 打开 
软件 到 关闭 期 间 的 所 有 操作 。 读 者 应 注意 保护 好 当前 启动 目录 的 文件 夹 ， 如 果 启 动 目录 文件 夹 
丢失 ， 系 统 会 将 生成 的 后 台 记 录 文 件 放 在 桌面 上 。 
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1.4 ”Creo 系统 配置 文件 


1.4.1 设置 Creo 系统 配置 文件 


用 户 可 以 用 一 个 名 为 config.pro 的 系统 配置 文件 预 设 Creo 软件 的 工作 环境 ， 并 进行 
全 局 设置 , 例如 Creo 软件 的 界面 是 中 文 还 是 正文 或 者 中 英文 双语 , 是 由 menu_translation 
选项 来 控制 的 ， 这 个 选项 有 三 个 可 选 的 值 : yes、no 和 both， 它 们 分 别 可 以 使 软件 界面 
设 为 中 文 、 英 文 和 中 严 文 双语 。 

本 书 随 书 光盘 中 的 config.pro 文件 ， 对 一 些 基 本 的 选项 进行 了 设置 ， 读 者 进行 如 下 操作 
后 ， 可 使 该 config.pro 文件 中 的 设置 有 效 。 

Step1. 复制 系统 文件 。 将 目录 D:creo2.16\ creo2.0_system_file\ 下 的 config.pro 文件 复制 至 
Creo 2.0 安装 目录 的 \text 目录 下 。 假 设 Creo 2.0 的 安装 目录 为 C:\Program Files\PTC\Creo 2.0， 
则 应 将 上 述 文件 复制 到 C:\Program Files\PTC\Creo2.0\Common Files\FO00\text 目录 下 。 退 出 
Creo， 然 后 再 重新 司 动 Creo，config.pro 文件 中 的 设置 将 生效 。 

Step2. 如 果 Creo 局 动 目录 中 存在 config.pro 文件 ， 建 议 将 其 删除 。 


1.4.2 ”Creo 系统 配置 文件 加 载 顺序 
在 运用 Creo 软件 进行 产品 设计 时 , 还 必须 了 解 系统 配置 文件 config 的 分 类 和 加 载 顺 友 。 


1. 两 种 类 型 的 Config 文件 


Config 文件 包括 Config.pro 和 Config.sup 两 种 类 型 :Config.pro 是 一 般 类 型 的 配置 文件 ; 
Config.sup 是 受 保护 的 系统 配置 文件 ， 即 强制 执行 的 配置 文件 。 如 果 有 其 他 配置 文件 里 的 选 
项 设置 与 这 个 文件 里 的 选项 设置 相 了 矛盾 ， 系 统 以 Config.sup 文件 里 的 设置 为 准 。 例 如 ， 在 
Config.sup 中 将 选项 ang_units 的 值 设 为 ang_deg， 而 在 Config.pro 中 将 选项 ang_units 的 值 
设 为 ang_sec, 系统 局 动 后 则 以 Config.sup 中 的 设置 为 准 , 即 角度 的 单位 为 度 。 由 于 Config.sup 
文件 具有 这 种 强制 执行 的 特点 ， 所 以 一 般 用 户 应 创建 Config.sup 文件 ， 用 于 配置 一 些 企业 
需要 强制 执行 的 标准 。 


2. Config 文件 加 载 顺 序 


首先 假 议 : 
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e@ Creo 的 安装 目录 为 C:\Program Files\PTC\Creo 2.0。 
@ (Creo 的 启动 目录 为 C:\creo_course。 
其 次 假设 在 Creo 的 安装 目录 和 局 动 目 录 中 放置 了 不 同 的 Config 文件 : 
e@ 在 C:\Program Files\PTC\Creo 2.0\Common Files\FOOONext 下 , 放置 了 一 个 Config.sup 
文件 ， 在 该 Config.sup 文件 中 可 以 配置 一 些 企 业 需 要 强制 执行 的 标准 。 
e@ 在 C:\Program Files\PTC\Creo 2.0\Common Files\FOOONext， 还 放置 了 一 个 Config.pro 
文件 ， 在 该 Config.pro 文件 中 可 以 配置 一 些 项 目 组 级 要 求 的 标准 。 
e@ 在 Creo 的 局 动 目录 C:creo_course 下 ,放置 了 一 个 Config.pro 文件 ,在 该 Config.pro 
文件 中 可 以 配置 设计 师 上 自己 喜好 的 设置 。 
启动 Creo 软件 后 ， 系 统 会 依次 加 载 Config.sup 文件 和 各 个 目录 中 的 config.pro 文件 ， 加 
载 后 ,对 于 Config.sup 文件 ， 由 于 其 是 受 保护 的 文件 , 故 其 配置 不 会 被 履 凋 ; 对 于 config.pro 
文件 中 的 设置 ， 后 加 载 的 Config.pro 文件 会 覆盖 先 加 载 的 Config.pro 文件 的 配置 。 对 于 所 有 
Config 中 都 没有 设置 的 Config.pro 选项 ， 系 统 保持 它 为 默认 值 。 具 体 来 说 ，Config 文件 的 
加 载 顺 序 如 下 : 
(1) 首先 加 载 Creo 安装 目录 \text ( 即 C:\Program Files\PTC\Creo 2.0\Common 


Files\FOOONext) 下 的 Config.sup 文件 。 
(2) 然后 加 载 Creo 安装 目录 \text ( 即 C:\Program Files\PTCO\Creo 2.0Common 


Files\FOOONext) 下 的 Config.pro 文件 。 
(3) 最 后 加 载 Creo 启动 目录 〈 即 C:creo_course) 下 的 Config.pro 文件 。 


1.5 设置 软件 的 界面 配置 文件 


用 户 可 以 利用 一 个 名 为 creo_parametric_customization.ui 的 系统 配置 文件 预 设 Creo 软件 
工作 环境 的 工作 界面 (包括 工具 栏 中 按钮 的 位 置 )。 

本 书 随 书 光盘 中 的 creo_parametric_customization.ui 对 软件 界面 进行 一 定 设置 ， 建 议 读 
者 进行 如 下 操作 ， 使 软件 界面 与 本 书 相 同 ， 从 而 提高 学 习 效 源 。 

Step1. 进入 配置 界面 选择 “文件 ”下 拉 菜 单 中 的 文件 ” ep | 丘 
“Creo Parametric 选项 ”对 话 框 。 

Step2. 导入 配置 文件 。 在 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 日 入 * 功 楷 医 区 域 ， 单 击 

号 和 7 于 出 对) “ 控 钮 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 导入 自 定 欠 交 件 选项， 系统 弹 出 “打开 ”对 


命令 ， 系 统 弹 出 
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话 框 。 
Step3. 选中 Di:\creo2.16\ creo2.0_system_file\ 文 件 夹 中 的 creo_parametric_customization.ui 
文件 ， 单 击 、 打 磊 “| 校 钮 ， 然 后 单 击 . 导入 所 有 自 定 匀 按钮 。 


i 


确定 按钮 完 成 界面 配置 文件 的 加 载 。 


1.6 工作 界面 的 定制 


工作 界面 的 定制 步 又 如 下 : 

Step1. 进入 定制 工作 对 话 框 。 选 择 苹 件 ” ep 三 服 天 命令 ， 即 可 进入 “Creo 
Parametric 选项 ”对 话 框 。 

Step2. 窗口 设置 。 在 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 瘟 口 健生 区 域 ， 即 可 进入 软件 
口 设置 界面 。 在 此 界面 中 可 以 进行 导航 选项 卡 的 设置 、 模 型 树 的 设置 、 浏 览 器 设置 、 辅 
助 窗口 设置 以 及 图 形 工 具 栏 设置 等 ， 如 图 1.6.1 所 示 。 


| Crewo Parametric 选项 号 i 
收 达 门 | 自 定义 窗口 的 布局 。 
i 导航 选项 卡 谍 置 
Tu 1 
ey 导航 窗口 宽度 汶 主 窗口 的 白 学 比 :: 5 
六 了 显示 历史 记录 选项 卡 
rs 模型 树 设置 
模型 树 前 置 : 作 汶 导航 选项 卡 的 一 部 分 
自 定 六 功能 区 -Sd 
和 快 建 访 加 二 同和 柱 S、 
许可 
配置 编辑 器 世 览 器 俊 置 
按照 主 窗口 自 劳 比 的 形式 将 吉 丰 右 训 度 设置 党 : 3832 陀 
窗口 设置 | 恬 浊 默 让 值 伍 ) 
性 AF 导 出 性 ) 
导出 配置 (2)... 确定 | 取消 


图 1.6.1 “窗口 设置 ”界面 
Step3. 快速 访问 工具 栏 设 置 。 在 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 内 这 巧 目 工 具 栏 多 域 ， 
即 可 进入 快速 访问 工具 栏 设 置 界 面 ， 如 图 1.6.2 所 示 。 在 此 界面 中 可 以 定制 快速 访问 工具 栏 
中 的 按钮 ， 其 体操 作 方 法 如 下 : 
(1) 在 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 的 站 下 到 位 耳 选 了 前 令 (C1: 下 拉 列 表 中 选择 三 有 有 前 令 选 
项 。 


(2) 在 命令 区 域 中 选择 . 阁 拭 除 未 显示 的 选项， 然后 单 击 _ 率 回忆 ) 3》 按钮 。 
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(3) 单 击 对 话 框 右 侧 的 .及 按钮 和 党 按钮 ， 可 以 调整 添加 的 按钮 在 快速 访问 工具 栏 
中 的 位 置 

Step4. 功能 区 设置 。 在 “Creo Parametric 选项 ”对 话 框 中 单 击 日 下 “功能 医 区 域 ， 即 可 进 
入 功能 区 设置 界面 。 在 此 界面 中 可 以 设置 功能 区 各 选项 卡 中 的 按钮 ， 并 可 以 创建 狮 的 用 户 
选项 卡 ， 如 图 1.6.3 所 示 。 


Creo Parametric 选项 其 
人 三 | 自 定 久 快速 访问 工具 栏 。 
永 统 颜色 a 
入 型 示 多 位置 克 了 全 人 J 
人 请 0 人 ee 一 凡 自 定义 快速 访问 工具 栏 @) 
草 经 三 刘 ; 投影 ，， < | 新 建 ... 
装配 
数据 变换 EE 折 委 几何 蓉 打开 
铬 金 性 1 E72 控 伸 ... 回 保存 
本 司 损 角 例 角 . 间 保存 副本 
本 Pa . 车 
年 区 技 村 给 重新 生成 
总 找 模 兰 度 窗口 ~* 
许可 地 捞 除 涡 活 
ea 这 坟 队 闪 六 闭 
| 的 拭 除 未 显示 的 ..， 中 ec 撒 消 
有 技 陈 坟 用 的 福 弄 开 寺 ” Ca 重 做 
指定 . 这 
定 区 域 | | We 
pp i ' | 添加 (Q) >> | 音 
rie vs | 
研 覃 除 
导出 配置 好) . ”确定 | | 取消 


图 1.6.2 “快速 访问 工具 栏 ” 设 置 界面 


Creo Parametric 选项 其 
厂 | 自 定义 功能 区 。 
从 下 列 位 置 选 职 命 他 化 ): 自 定 兴 功能 区 企 ): 
图 过 显示 设计 零件 | 模型 Tab 主 选 项 卡 
二 全 ATB 区 Y 主 选项 卡 
锯 全 (性 1) Da FECADEE 域 ... 操作 
IE IDF 操作 要 
, [ 自 定 诡 场 弟 FE ee 坤 出 项 b> [VY 获取 数据 
全 和- 四 ke 基准 
口 1 = 
许可 修饰 蔓 北 be [Wf 工程 
Us 禾 饰 螺纹 [VT 编 加 
倒 贺 站 有 [wr 曲面 
Ls HT ， 
国 包 络 . 
门 ] 参数 自 定 尺 :恢复 默认 值 @E)】 2 
a 从 考 ... ! 导 六 7 导出 外 ) '" 
后 向 法 向 ... -| 
导出 配置 (f). .. ”确定 | 取消 


图 1.6.3 “ 目 定 义 功 能 区 ”设置 界面 
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Step5. 导出 /导入 配置 文件 。 在 “Creo Parametric 选项 ” 对 话 框 中 单 击 _ 生 入 /导出 个) 了“ 按 
钮 , 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 号 出 所有 功能 攻 和 孔 速 态 同 县 柱 目 宇 将 选 项 ， 系 统 弹 出 “导出 ”对 话 框 ， 
单 击 保存 按钮 ， 可 以 将 界面 配置 文件 “creo_parametric_customization.ui” 导 出 到 当前 
-JAE | ls 
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”本 章 主要 介 使 用 Creo 进行 机 构 运动 仿真 与 分 析 模块 的 一 般 操作 过 程 ， 
学 习 完 本 章 后 ， 读 者 会 对 Creo 的 机 构 (Mechanism ) 模块 的 界面 和 使 用 方法 有 一 个 快速 、 
直观 的 了 解 ， 并 能 掌握 使 用 Creo 进行 机 构 运动 仿真 与 分 析 模 块 的 一 般 流 程 。 本 章 主 要 包括 
以 下 内 容 。 
@ 相关 术语 及 概念 
Creo 运动 仿真 和 分 析 的 一 般 过 程 
建立 运动 机 构 模 型 
设置 初始 位 置 
添加 驱动 
定义 机 构 分 析 
回放 并 输出 结果 


2.1 概 述 


在 Creo 的 机 构 模 块 中 ， 可 以 对 一 个 机 构 姜 置 进行 运 动 仿真 及 分 析 ， 除 了 全 看 机 构 的 运 
行 状态 ， 检 奉 机 构 运 行 时 有 无 矶 撞 外 ， 还 能 进行 进一步 的 位 置 分 析 、 运 动 分 机 、 动 态 分 析 、 
般 态 分 机 和 力 平 衡 分 机 ， 为 检验 和 进一步 改进 机 构 的 设计 提供 参考 数 扼 。 


2.1.1 相关 术语 及 概念 


在 Creo 的 机 构 模 块 中 ， 第 用 的 术语 解释 如 下 : 
e 机构 〈 机 械 朔 置 ): 由 一 定数 量 的 连接 元 件 和 冉 定 元 件 所 组 成 ， 能 完成 特定 动作 的 


装配 体 。 
e ”连接 元 件 ， 以 “连接 ”方式 添加 到 一 个 猴 配 体 中 的 元 件 。 连 接 元 件 与 它 附 看 的 元 
件 间 有 相对 运动 。 


e@ 固定 元 件 : 以 一 般 的 北 配 约束 (对 齐 、 配 对 等 ) 添加 到 一 个 闭 配 体 中 的 元 件 。 回 
定 元 件 与 它 附 看 的 元 件 间 没有 相对 运动 。 

e 连接: 指 能 够 实现 元 件 之 间 相 对 机 械 运 动 的 约束 集 ， 例 如 销 杀 连接 、 清 块 连接 和 
圆柱 连接 等 。 
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目 由 度 : 各 种 连接 类 型 提供 不 同 的 运动 (平移 和 旋转 ) 限制 。 

环 连接 : 增加 到 运动 环 中 的 最 后 一 个 连接 。 

主体 : 机 构 中 彼此 间 没 有 相对 运动 的 一 组 元 件 〈 或 一 个 元 件 )。 

基础 : 机 构 中 国定 不 动 的 一 个 主体 。 其 他 主体 可 相对 于 “基础 ”运动 。 

伺服 电动 机 驱动 占 〉 : 伺服 电动 机 为 机 构 的 平移 或 旋转 提供 驱动 。 可 以 在 接头 
或 几何 图 元 上 放 荀 伺服 电动 机 ， 并 指定 位 置 、 速 度 或 加 速度 与 时 间 的 函数 天 系 。 
e@ 执行 电动 机 : 作用 于 旋转 或 平移 连接 轴 上 而 引起 运动 的 力 。 


2.1.2 Creo 机构 模 块 的 界面 


要 进入 Creo 机 构 模 块 ， 必 须 先 狐 建 或 打开 一 个 装配 模型 。 下 面 以 一 个 已 完成 运动 仿真 
的 机 构 模 型 为 例 ， 说 明 进 入 机 构 模 块 的 操作 过 程 。 

Step1. 将 软件 的 工作 目录 设置 为 Di:\creo2.16\work\ch02\ch02.01， 然 后 打开 机 构 装 配 模 
型 lnkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 点 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3;， 则 
进入 机 构 模 块 ， 此 时 界面 如 图 2.1.1 所 示 。 


辆 | 门 深 国 守 "TQ" 给 本 7 记 LINKAGE_MEGCH (活动 的 } - Creo Parametric 2.0 


文件 -+ | 机 档 ”模型 分析 广 释 这 染 人 体 模 型 工具 视图 应 用 程 床 


电 福 ”总 嘻 
属性 和 条 件 。 主体 


思 &Q 国 | 届 | 六 车 | 


LINEAGE_MECH, ASM 
加 Ba5E,PRT 
加 gRCD_1,PRT 
I 9ReC 2,PRT 
回 orop 3,PRT 


下 机构 村 

响 机 械 

上 名] 主 仁 
18 重心 

kb 二 连接 

be 号) 电动 机 
六 漳 管 
人 ”阻尼 器 


Eo 是 晶 入 人 忻 的 自动 重 盯 生 诬 已 藻 羌 主 。 


图 2.1.1 机 构 模 块 界面 
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2.1.3 ”机 构 模 块 琳 蛙 及 按钮 


进入 机 构 模 块 后 ， 系 统 界 面 上 方 显示 图 2.1.2 所 示 的 要 攀 功能 选项 卡 ， 其 中 包括 所 有 
与 机 构 相 关 的 操作 命令 。 


文件 ， 机 权 ” 模型 ”分析 广 释 请 染 Hanikin 工具 视图 和 


总 “机构 ”回放 ”测量 ” 挤 动 ”上 沧 辊 i 平面 0 草 综 

汇总 讽 动 齿轮 司 江 际 
围 分析 元 件 | 旦 性 ”全 ) 终 止 条 件 东 主 件 四 x 

让 局 和 人 属性 和 条 性 二 位 基准 关闭 


图 2.1.2 “机 构 ” 选 项 卡 


图 2.1.2 所 示 的 要 攀 选项 卡 中 各 区 域 的 功能 说 明 如 下 : 

@ ”信息 : 显示 当前 机 构 中 的 质量 属性 、 机 构图 标 和 细节 信息 

@ 七条: 创建 或 查看 机 构 分 析 、 已 有 分 析 结 果 回 放 和 创建 测量 项 目 。 

@ ”全 动 : 拖 动 元 件 到 合适 的 位 置 以 便 进行 仿真 。 

@ 连接 : 创建 特殊 机 构 连接 ， 如 齿轮 、 廿 轮 、 带 传动 和 3D 接触 等 。 

@ 和 畏 和 ; 在 机 构 中 创建 伺服 电动 机 、 执 行 电 动机 、 弹 筑 、 衬 套 、 阻 尼 、 力 和 扭矩 等 ， 

@ 属性 入 条件 : 设置 质量 属性 、 重 力 、 初 始 条 件 和 终止 条 件 。 

@ 主体 : 定义 和 编辑 主体 元 件 。 

@ 六 伟 ": 创建 基准 特征。 

@ 六 轩 : 退出 机 构 模 块 。 

进入 机 构 模 块 后 ， 系 统 界 和 面 左 侧 分 别 显示 模型 树 (图 2.1.3) 和 机 构 树 (图 2.1.4)。 机 
构 树 十 分 有 用 ， 它 显示 了 当前 机 构 中 的 所 有 对 象 ， 石 击 机 构 树 不 同 对 象 ， 可 以 快速 地 进行 
创建 或 编辑 操作 〈( 表 2-1)。 


™ 机 构 树 
谢 机 械 
上 名 主 忻 
8 重心 
| "加 - bp 3 电动 机 
< 是 了 二 a 
园 LINKaAGE_MECH,a5M 。 衬 套 壳 荷 
国 BA5E.PRT 上 入- 才 ) 扫 距 
加 gRoc 1,PRT 天 习 几 初始 过 件 
国 9RoD 2.PRT 区 终止 条 件 
国 9RoD 3.PRT be 兴 芬 析 
园 回放 


图 2.1.3 模型 树 图 2.1.4 机构 树 
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表 2-1 项 目 与 对 应 的 操作 


项 目 名 称 操 作 
旋转 轴 、 平 移 轴 (在 Connection_name 下 ) 运动 轴 设 置 、 伺 服 电动 机 
旋转 轴 、 平 移 轴 《在 Driver_name 下 ) 运动 轴 设 置 
凸轮 、 柜 、 张 动 器 、 运 动 定 义 新 建 
Camconnection name、Slotconnection name、Driver name 编辑 、 删 除 、 复 制 
Motlon_def name 编辑 、 删 除 、 复 制 、 运 行 
回放 演示 
Playback_name 演示 、 保 存 


2.1.4 主体 


“主体 ”是 机 构 装 置 中 彼此 间 没 有 相对 运动 的 一 组 元 件 (或 一 个 元 件 )。 在 创建 一 个 机 
构 装置 时 ， 根 据 主 体 的 创建 规则 ， 一 般 第 一 个 放置 到 装配 体 中 的 元 件 将 成 为 该 机 构 的 “ 基 
础 ”主体 ， 以 后 如 果 在 基础 主体 上 添加 固定 元 件 ， 那 么 该 元 件 将 成 为 “基础 ”的 一 部 分 ; 
如 果 添 加 连接 元 件 ， 系 统 则 将 其 作为 另 一 个 主体 。 当 为 一 个 连接 定义 约束 时 ， 只 能 分 别 从 
装配 体 的 同一 个 主体 和 连接 件 的 同一 个 主体 中 选取 约束 参考 。 

进入 机 构 模 块 后 ， 单 击 机 构 功能 选项 卡 主体 区 域 中 的 “突出 显示 主体 ”按钮 血 ， 
系统 将 加 亮 机 构 装置 中 的 所 有 主体 。 不 同 的 主体 显示 为 不 同 的 颜色 ， 基 础 主体 为 绿色 。 

如 果 机 构 装 置 没 有 以 预期 的 方式 运动 ， 或 者 如 果 因 为 两 个 零件 在 同一 主体 中 而 不 能 创 
建 连接 ， 就 可 以 使 用 “ 重 定义 主体 ”来 实现 以 下 目的 。 

@ 。 查 明 是 什么 约束 使 零件 属于 一 个 主体 . 

@ 删除 某 些 约束 ， 使 零件 成 为 具有 一 定 运动 自由 度 的 主体 。 

具体 步骤 如 下 : 

Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 主体 区 域 中 的 “ 重 定义 主体 ”按钮 强 ， 系 统 弹 出 “ 重 
新 定义 主体 ”对 话 框 。 

Step2. 在 模型 中 选取 要 重 定义 主体 的 零件 ， 则 对 话 框 中 显示 该 零件 的 约束 信息 ， 如 图 
2.1.5 所 示 ， 哺 杰 列 显示 约束 类 型 ， 驮 者“ 列 显示 各 约束 的 参考 零件 。 

注意 :| 要 雪 列表 框 不 列 出 用 来 定义 连接 的 约束 ， 只 列 出 固定 约束 ， 

Step3， 从 国生 列 表 中 选择 一 个 约束 ,系统 即 显示 其 元 件 参考 和 装配 参考 ， 显示 格式 为 “ 零 
件 名 称 ， 几何 类 型 ”， 同 时 在 模型 中 ， 元 件 参考 以 洋红 色 加 亮 ， 组 件 参考 以 青色 加 亮 。 
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Step4. 如 果 要 删除 一 个 约束 ， 可 从 列表 中 选择 该 约束 ， 然 后 单 击 可 降 按 钮 。 根 据 主 
体 的 创建 规则 ， 将 一 个 零件 “连接 ”到 机 构 装置 中 时 ， 结 果 会 使 零件 变 成 一 个 主体 。 所 以 
一 般 情况 下 ， 删 除 零件 的 某 个 约束 可 以 将 零件 重 定义 为 符合 运动 自由 度 要 求 的 主体 。 

Step5. 如 果 要 删除 所 有 约束 ， 可 单 击 全 王 硕 际 _ 按钮 。 系 统 将 删除 所 有 约束 ， 同 时 零件 
被 包装 。 

注意 : 不 能 删除 子 装配 件 的 约束 。 

Step6. 单 击 确 正 按 馈 。 


重新 定 多 主体 X | 


称 阶 全 部 称 阶 


定 | 职 消 
图 2.1.5 “重新 定义 主体 ”对 话 框 


2.2 ”Creo 运动 仿真 和 分 析 的 一 般 过 程 


Creo 运动 仿真 和 分 析 是 基于 组 件 进行 的 ， 在 装配 时 使 用 机 械 约 束 集 来 连接 元 件 ， 然 后 
进入 到 机 构 模 块 即 可 进行 运动 仿真 和 基本 运动 分 析 。 下 面 简 要 介绍 建立 一 个 机 构 装置 并 进 
行 运 动 仿 真 的 一 般 操作 过 程 。 

Step1. 新 建 一 个 装配 体 模型 。 进 入 装配 环境 ， 单 击 更 型 功能 选项 卡 ” 者” ”区 域 
中 的 “组 装 ”按钮 临 。 向 装配 体 中 添加 组 成 机 构 装置 的 固定 元 件 及 连接 元 件 。 

Step2， 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3 ， 进 入 机 构 模 块 ， 然 
后 单 击 “运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 可 拖 动 机 构 装 置 ， 以 研究 机 构 装置 移动 方式 
的 一 般 特 性 以 及 可 定位 零件 的 范围 ， 同 时 可 创建 快照 来 保存 重要 位 置 ， 便 于 以 后 查看 。 

Step3. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名 喀 ， 可 向 机 构 装 置 中 增 
加 凸轮 从 动机 构 连 接 (此 步 操 作 可 选 )。 

Step4. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 插入” 区域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 ， 可 向 机 构 装 
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置 中 增加 伺服 电动 机 。 伺 服 电动 机 可 准确 定义 某 些 接头 或 几何 图 元 应 如 何 旋转 或 平移 。 

Step5. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 定义 机 构 装置 
的 运动 分 析 ， 然 后 指定 影响 的 时 间 范 围 并 创建 运动 记录 。 

Step6. 单 击 机 档 功能 选项 卡 “分 折 ~ 区 域 中 的 “回放 ”按钮 二 有， 可 重新 演示 机 构 装 
置 的 运动 、 检 测 干涉 、 研 究 从 动 运动 特性 、 检 查 锁定 配置 ， 并 可 保存 重新 演示 的 运动 结果 ， 
以 便于 以 后 查看 和 使 用 。 

Step7. 单 击 机 构 功能 选项 卡 “ 人 多 白 =。 区域 中 的 “测量 ”按钮 鳃 ， 以 图 形 方式 查看 位 
置 结果 。 


2.3 创建 运动 机 构 模 型 


创建 运动 机 构 模 型 是 指 在 零件 设计 完成 后 ， 采 用 “连接 ”的 方式 来 装配 零件 模型 。 如 
果 将 一 个 元 件 以 机 械 约 束 的 方式 添加 到 机 构 模 型 中 ， 则 该 元 件 相 对 于 依附 元 件 具 有 某 种 运 
动 的 自由 度 。 

添加 连接 元 件 的 方法 与 添加 固定 元 件 大 致 相同 , 进入 装配 环境 后 ， 首 先 单 击 下 型 功能 
选项 卡 “各 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 吃 ， 并 打开 一 个 元 件 ， 系 统 弹出 图 2.3.1 所 示 的 
“元 件 放置 ”操控 板 ， 在 操控 板 的 “约束 集 ” 列 表 框 中 ， 可 看 到 系统 提供 了 多 种 “连接 ”类 
型 《如 刚性 、 销 和 滑动 杆 等 )， 各 种 连接 类 型 允许 不 同 的 运动 自由 度 ， 每 种 连接 类 型 都 与 一 
组 预定 义 的 放置 约束 相关 联 。 例 如 ， 一 个 销 钉 (Pin) 连接 需要 定义 一 个 国 z 玩 一 约束 和 一 个 

加 辐 “ 即 平面 对 齐 或 点 对 齐 ) 约束 ， 这 样 销 钉 连接 元 件 就 具有 一 个 旋转 自由 度 ， 而 没有 平 
移 自 由 度 ， 也 就 是 说 该 元 件 可 以 相对 于 依附 元 件 旋转 ， 但 不 能 移动 。 


文件 +” 模型 ”分析 广 释 谊 妇 洲 体 模型 ”工具 视图 应 用 程 奈 需 痒 兰 时 


攻 上 圈 || 科 | | 还 销 2 | | 国生 a .00 4 出。 状况 :未 完成 连接 定义 ， 
用 户 定义 


放置 | 移动 | 选项 | 技 性 | 尾 考 [要 刚性 
淮 销 


加 Comection_1 上 站 ] 约束 已 启用 
曲轴 对 齐 
选择 元 件 项 ee wT 于 

选择 装配 项 me 


号 平移 吉 移 


状况 
未 完成 连接 定义 。 2 村 


图 2.3.1 “元 件 放置 ”操控 板 
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在 向 机 构 装 置 中 添加 一 个 “连接 ”元 件 前 ， 应 知道 该 元 件 与 装置 中 其 他 元 件 间 的 放置 

约束 关系 、 相 对 运动 关系 和 该 元 件 的 自由 度 。 

“连接 ”的 意义 在 于 : 

e@ ”定义 一 个 元 件 在 机 构 中 可 能 具有 的 运动 方式 。 

e@ 限制 主体 之 间 的 相对 运动 ， 减 少 系 统 可 能 的 总 自由 度 。 

门 装配 件 中 添加 连接 元 件 与 添加 固定 元 件 的 相似 之 处 为 : 

e@ ”两 种 方法 都 使 用 Creo 的 装配 约束 进行 元 件 的 放置 。 

e ”装配 件 和 子 装配 件 之 间 的 关系 相同 。 

向 装配 件 中 添加 连接 元 件 与 添加 固定 元 件 的 不 同 之 处 为 : 

@ 癌 装 配件 中 添加 连接 元 件 时 ， 定 义 的 放置 约束 为 不 完全 约束 模型 。 系 统 为 每 种 连 
接 类 型 提供 了 一 组 预定 义 的 放置 约束 (如 销 钉 连接 的 约束 集中 包含 “ 轴 对 齐 ” 咎 
“平移 ”两 个 约束 )， 各 种 连接 类 型 允许 元 件 以 不 同 的 方式 运动 。 

e@ ” 当 为 连接 元 件 的 放置 选取 约束 参考 时 ， 要 反 转 平面 的 方向 ， 可 以 进行 反 向 ， 而 不 
是 配对 或 对 齐 平 面 。 

e@ ”添加 连接 元 件 时 ， 可 以 为 一 个 连接 元 件 定 义 多 个 连接 。 在 一 个 元 件 中 增加 多 个 连 
接 时 ， 第 一 个 连接 用 来 放置 元 件 ， 最 后 一 个 连接 认为 是 环 连接 。 

e@ Creo 将 连接 的 信息 保存 在 装配 件 文件 中 ， 这 意味 着 父 装 配件 继承 了 子 装配 件 中 的 

连接 定义 。 

下 面 以 图 2.3.2 所 示 的 连 杆 机 构 为 例 ， 说 明 创 建 运动 机 构 模 型 的 一 般 过 程 。 

说 明 : 本 草 后 续 有 关机 构 运 动 仿真 与 分 析 的 一 般 操 作 过 程 的 内 容 均 以 图 2.3.2 所 示 的 模 

型 为 范例 进行 介绍 ， 其 内 容 具 有 连贯 性 ， 请 读者 合理 安排 学 习 时 间 。 


图 2.3.2” 连 杆 机 构 模型 


Stage1. 新 建 装配 模型 


Step1. 选择 下 拉 且 时 交 件 -np EE 
录 设 置 为 D:\creo2.16\work\ch02\ch02.03。 
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Step2. 单 击 “新 建 ”按钮 口 ， 在 弹出 的 “新 建 ” 对 话 框 中 ， 进 行 下 列 操作 :; 
(1) 选中 当量 选项 组 下 的 名 回 装 名 单 选 项 。 

(2) 选中 了 了 关 型 -选项 组 下 的 加 次 二 单 选项 。 

(3) 在 名 称 文 本 框 中 输入 文件 名 linkage_mech。 

(4) 通过 取消 口 使 用 默认 模板 复 选 框 中 的 “v ”号 ， 来 取消 “使 用 默认 模板 ”。 
让 

Step3. 在 系统 弹出 的 “新 文件 选项 ”对 话 框 (图 2.3.3) 中， 进行 下 列 操作 : 


新 立 件 选项 x | 
种 板 


mmns_asm_desl er 呢 - - - 


1IILLbs flat harness 点 
mmlks_asm de51 Er 


We 


aa PP oaanonoaentro noiseuooaaaoaaaiaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaaat 


mmns flat harness 


复制 关联 蚂 图 


确定 取消 


图 2.3.3 “新 文件 选项 ”对 话 框 


(1) 选取 适当 的 装配 模板 。 在 模板 选项 组 中 ， 选 取 mns_asm_desi 配 模板 命令 。 

(2) 对 话 框 中 的 两 个 参数 DESCRIPTION 和 MODELED_BY 与 PDM 有 关 ， 一般 不 对 
此 进行 操作 。 

(3) 由 受制 夫 卫 经 图 复 选 框 一 般 不 用 进行 操作 。 

(4) 单 击 该 对 话 框 中 的 前 下 按钮。 

完成 这 一 步 操作 后 ， 系 统 进 入 装配 模式 〈 环 境 )， 此 时 在 图 形 区 可 看 到 三 个 正 交 的 装配 
基准 平面 (图 2.3.4)。 


ASM_TOP 
ASM_F 


ASM_RIGHT 
图 2.3.4 ”三 个 默认 的 基准 平面 
Step4. 隐藏 闻 配 基准 。 
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(1) 设置 模型 树 的 显示 项 目 。 在 模型 树 界面 中 ， 选 择 首 ” ep 由 树 过 沽 器 下， 命令 
在 弹出 的 “模型 树 项 ”对 话 框 中 ， 选 中 [YY 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 对 话 框 中 的 型 至 按钮。 

(2) 隐藏 基准 平面 。 在 模型 树 中 选取 基准 平面 ASM_RIGHT、ASM_TOP、ASM_FRONT 
并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 隐 蕊 命令 。 


Stage2. 增加 第 一 个 固定 元 件 : 基 座 (base) 零件 


Step1. 引入 基 座 零件 。 
(1) 单 击 神 型 功能 选项 卡 ” ”区 域 (图 2.3.5) 中 的 “组 装 ”按钮 同 (或 单 击 
”按钮 )， 在 弹出 的 菜单 中 选择 加 强 旨 选项 ， 如 图 2.3.6 所 示 。 


将 元 件 添加 a 到 组 件 

在 活动 组 件 中 包括 未 放置 的 元 件 

在 没有 严格 放置 规范 的 情况 下 同 组 件 添 加 
问 所 选 的 组 件 添加 搁 性 元 件 


图 2.3.5 “元 件 ” 区 域 图 2.3.6 “组 竣 ” 子 玉 单 


培 ” ” 区 域 及 ”菜单 下 的 命令 说 明 如 下 : 
@ 让 装 孔 : 将 已 有 的 元 件 (零件 、 子 装配 件 或 骨架 模型 ) 装配 到 装配 环境 中 。 用 “元 
件 放置 ”对 话 框 ， 可 将 元 件 完 整地 约束 在 装配 件 中 。 
@ 卫 ( 创 建 ); 选择 此 命令 ,可 在 装配 环境 中 创建 不 同类 型 的 元 件 : 零件 、 子 装配 件 、 
骨架 模型 及 主体 项 目 ， 也 可 创建 一 个 空 元 件 。 
@ 间 ( 重 复 ): 使 用 现 有 的 约束 信息 在 装配 中 添加 一 个 当前 选中 零件 的 新 实例 ， 但 是 
当选 中 零件 以 “上 默认 ”或 “固定 ”约束 定位 时 无 法 使 用 此 功能 ， 
@ 封装 : 选择 此 命令 可 将 元 件 不 加 装配 约束 地 放置 在 装配 环境 中 , 它 是 一 种 非 
形式 的 元 件 装 配 。 
包括 : 选择 此 命令 ， 可 在 活动 组 件 中 包括 未 放置 的 元 件 。 
e@ 芭 性 : 选择 此 命令 可 以 向 所 选 的 组 件 添加 挠 性 元 件 (如 弹簧 ). 
(2) 此 时 系统 弹出 文件 “打开 ”对 话 框 ， 选 择 基 座 零件 模型 文件 base.prt， 然 后 单 击 
打开 | 按钮。 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 并 在 图 形 区 中 显示 图 2.3.7 所 示 的 


模型 。 


3D 拖 动 轴 系 
\ 


图 2.3.7 引入 基 座 零件 
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Step2. 完全 约束 放置 基 座 零件 。 
(1) 在 图 2.3.8 所 示 的 “元 件 放置 ”操控 板 中 单 击 御 按钮， 隐藏 图 2.3.7 所 示 的 3D 拖 
动 轴 系 。 
(2) 单 击 避 豆 按钮 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 内 默认 选项 ， 将 元 件 按 默认 放置 ， 此 
时 操控 板 中 显示 的 信息 为 匡 吴 这 双 区 和 ， 说 明 零件 已 经 完全 约束 放 署 ， 单 击 操控 板 中 的 站 按 
钮 。 


机 械 连 接 约束 列表 通 装 配 约束 列表 打开 辅助 徐 口 
A A 


—-> 


| | 
文件 - 模型” 萤 析 广 释 | 谊 染 人 体 模型 ， 工具 ”视图 应 用 程序 天 立 羡 到 


1 1 
区 用 户 定 久 | 多 上 le jam 4 | 击 。 类 况 :无 约束 


放置 | 荐 动 | 选项 | 接 性 | 尾 性 
"自动 
日 集 3 (用 户 定名 ) 二 约束 已 局 用 
中 自动 ep ] [距离 
洗 择 元 件 顶 Es Us。 角度 偏 移 
一 
选择 装配 项 图 国王 行 
TF 博物 [LT 
0.00 应 同 此 法 向 
状况 人 
新 建华 开交 囊 人 居中 
DY 相 切 
全 ;固定 
昌 默认 


图 2.3.8 “元 件 放 置 ” 操 控 板 
说 明 : 
@ 由 于 基 座 零件 在 机 构 中 是 一 个 固定 的 主体 ， 所 以 这 里 添加 上 且 默认 约束 (零件 坐标 
系 与 装配 坐标 系 重合 ) 使 其 固定 即 可 。 
@ ”Step2 中 的 刁 默认 约束 也 可 以 直接 在 图 2.3.8 所 示 的 普通 装配 约束 列表 中 直接 选取 . 
e@e 在 默认 情况 下 ， 民 豆 区 域 显示 的 是 普通 装配 约束 列表 ， 如 果 在 机 械 连 接 约 束 列 
表 中 选择 一 种 连接 ， 陈 豆 区 域 的 显示 将 会 发 生变 化 。 
Stage3. 添加 第 一 个 运动 元 件 : 连 杆 1 (rod_1) 
Step1. 引入 连 杆 1。 单 击 萤 掉 功能 选项 不 。 ”区 域 中 的 “组 装 ”按钮 屿 ， 打 
开 名 为 rod_1.prt 的 零件 ， 此 时 出 现 “ 元 件 放置 ” 操 探 板 。 
说 明 : 第 二 个 零件 引入 后 ， 可 能 与 第 一 个 零件 相距 较 远 ， 或 者 其 方向 和 方位 不 便于 进 
了 约束 放置 ， 此 时 需要 将 零件 移动 到 合适 的 位 置 以 便 添 加 约束 。 
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Step2. 移动 连 杆 1 至 合适 位 置 。 
(1) 在 元 件 放置 操控 板 中 单 击 _ 敬 动 按钮， 系统 弹出 图 2.3.9 所 示 的 “移动 ”界面 。 


移动 | 选项 | 换 性 | 尾 才 


运动 类 型 “十 移 
图 在 视图 平面 中 相对 | a 


门 运动 参考 旋转 
调整 

平 乏 平滑 = 

# 目 对 D0. oon 0. 000 


图 2.3.9 “移动 ”界面 


(2) 在 运动 尖 型 下拉 列表 中 选择 革 B 时 和 项 . 

(3) 选取 运动 参考 。 在 “移动 ”界面 中 选中 回 在 视图 平面 申 粗 对 | 单 选项 (在 视图 平面 中 移 
动 元 件 )。 

(4) 在 绘图 区 单 击 左 键 ， 并 移动 鼠标 ， 可 看 到 连 杆 1 随 着 鼠标 的 移动 而 平移 ， 将 其 从 
图 2.3.10 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.11 中 的 位 置 2 后 再 次 单 击 左 键 。 


连 杆 位 置 1 


图 2.3.10 位 置 1 图 2.3.11 位 置 2 


说 明 : 

@ 在 “移动 ”界面 的 运动 类 型 下 拉 列 表 中 选择 国有 选项 ， 可 以 族 转 模型 . 

@ ”在 “元 件 放置 ”操控 板 中 单 击 儿 按钮 ， 显 示 拖 动 轴 系 ， 拖 动 轴 系 中 的 轴 或 平面 可 
以 移动 、 旋 转 模 型 。 

@ 放置 元 件 时 ， 在 不 打开 获 副 界面 的 前 提 下 ， 可 以 使 用 快捷 键 平 移 和 旋转 要 装配 
的 元 件 ， 具 体 方法 是 : 先 同 时 按 住 Ctrl 键 和 Shift 键 ， 按 住 鼠 标 右键 并 拖 动 鼠标 可 
以 平移 模型 ， 按 住 鼠 标 左 键 键 并 拖 动 扎 标 可 以 在 视图 平面 内 旋转 模型 ， 按 住 鼠 标 
中 键 并 拖 动 鼠标 可 以 全 方位 旋转 模型 。 

@ 在 元 件 放置 操控 板 中 ， 单 击 团 按钮 即 可 打开 一 个 包含 要 装配 元 件 的 辅助 窗口 (再 
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次 单 击 团 按 钮 即 可 关闭 辅助 窗口 )， 如 图 2.3.12 所 示 。 在 此 窗口 中 可 单独 对 要 装 入 
的 元 件 进 行 缩放 、 旋 转 和 平移 ， 这 样 就 可 以 将 要 装配 的 元 件 调整 到 方便 选取 演 配 
约束 参考 的 位 置 ， 也 可 以 直接 在 辅助 窗口 中 选取 约束 参考 。 


加 |@@ 愉 加 | 口 | 加 | 作 攻 区 


图 2.3.12 ”辅助 窗口 


(5) 调整 连 杆 1 的 位 置 ， 将 连 杆 1 旋转 到 图 2.3.13 所 示 的 方位 。 


图 2.3.13 ”旋转 连 杆 1 
Step3. 创建 连 杆 1 和 基 座 之 间 的 “ 销 (Pin) ”连接 。 


(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 部 销 选项 ， 如 图 2.3.14 所 示 。 


文件 +” 模型 ”分析 广 释 谊 妇 洲 体 模型 ”工具 视图 应 用 程 奈 需 痒 羡 时 


rp 双 | [丽人 十 人 芭 下。 状况: 未完 三 这 接 定 义 
用 户 定义 
放置 | 黎 动 | 选项 | 接 性 | 屋 性 有 刚性 
汉 销 
局 Connection 1 [四 光束 已 且 用 Ee 
中 轴 对 齐 ee 
i 约束 类 型 中 , 平面 
选择 元 忻 项 和 于 
选择 装配 项 中 焊 驴 
日 干 称 pe 
0.00 捅 千 汀 富 规 
a EDOF 
轴 状况 2: 万 向 
新 建 集 未 完成 连接 定 久 。 。 下 
Ha 


图 2.3.14 “元 件 放置 ”操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 喜 按钮， 分 别 选 取 图 2.3.15 中 的 两 条 
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轴线 ( 连 杆 1 中 孔 的 中 心 轴线 和 基 座 左 侧 安装 轴 的 中 心 轴线 ) 为 这 
界面 如 图 2.3.16 所 示 。 

(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 2.3.15 中 的 两 个 平面 为 
连 杆 在 安装 轴 上 平移 自由 度 ， 此 时 ， 查 各 界面 如 图 2.3.17 所 示 。 


约束 参考 , 此 时 | 总 站 


锯 本 约束 的 参考 ， 以 限 所 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 元 件 轴线 和 ~ 、 
\ 


平移 ， 选 取 这 两 个 元 件 表 面 … 


图 2.3.15 创建“ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmection 1 [四 ) 芍 束 已 局 用 
日 轴 对 齐 外 过 类 型 
部 RDD_1:A 8 师 ):PB 昱 伸 . | 和 
名 FASE:A 4( 轴 ):F7( 拉 伸 : Es 
平移 和 
旋转 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 2.3.16 “放置 ”界面 
局 Connectionr 1 [四 ) 光束 已 息 用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 


语 和 jg RoD_1: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 重合 * 
人 BAsE: 曲面 :FT7 ( 拉 促 4) | /和 站 
日 旋转 轴 0.00 后 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 2.3.17 “放置 ”界面 
说 明 : 
@ 如 果 约 束 参 考 选 择 错误 , 可 以 先 单 击 操控 板 中 的 思 B 芭 二 型 ， 在 下 方 的 约束 参 
考 文本 框 中 单 击 要 替换 的 对 象 ， 重 新 选取 即 可 。 也 可 以 右 击 要 修改 的 对 象 ， 选 择 
“ 移 除 ”命令 将 其 移 除 。 
@ 单 击 界面 中 的 “Connection 1 ( 销 )， 可 以 修改 连接 的 名 称 ， 反 转 连 接 方向 以 及 更 
改 连 接 类 型 ， 如 图 2.3.18 所 示 。 
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放下 | 兢 动 | 选项 | 接 性 | 尾 志 


三 Conmection 1 这 肯 ) [MY 已 启用 和 集 
中 轴 对 齐 
平移 下 
已 旋转 轴 Connectiorn 1 
集 汪 型 
下 销 =| 尽 同 
状况 
新 建 集 完成 广 接 十 以 。 


图 2.3.18 “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 等 按 钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 1 的 放置 ， 如 图 
2.3.19 所 示 。 


图 2.3.19 ”完成 连 杆 1 的 放置 


Stage4. 添加 第 二 个 运动 元 件 : 连 杆 2 (rod_2) 


Step1. 引入 连 杆 2。 单 击 神 型 功能 选项 卡 。 a” 区 域 中 的 “装配 ”按钮 监 ， 打 
开 名 为 rod_2.prt 的 零件 ， 此 时 出 现 “ 元 件 放 置 ”操控 板 。 
Step2. 移动 连 杆 2 至 合适 位 置 。 将 其 从 图 2.3.20 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.21 中 的 位 置 2 


后 再 次 单 击 元 键 。 
连 杆 位 置 1 ee 
机 
\ 
»。\ 
ly \ 
\ 
, \ 
cc 连 杆 位 置 2 


2.3.20 位 置 1 2.3.21 位 置 2 


Step3. 创建 连 杆 2 和 基 座 之 间 的 “ 销 (Pin) ”连接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 芝 吾 按钮， 分 别 选 取 图 2.3.22 中 的 两 条 
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约束 参考 ,此 时 更 皇 


轴线 ( 连 杆 2 中 孔 的 中 心 轴线 和 基 座 右 侧 安装 轴 的 中 心 轴线 ) 为 讲 于 Ei 
界面 如 图 2.3.23 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 元 件 轴线 < -~ 


人 
平移 :选取 这 两 个 元 件 表面 “ 
图 2.3.22 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmection 2 年 朋 ) 芍 束 已 启用 


中 轴 对 齐 各 刺 类 型 
EDD_2:&3 轴 ): 下 入 伸 | 一 


曾 BhSE:&5 ( 轴 ) :Fl2 (和 拉 伸 . 二 至 = 
平移 坊 称 
@ 旋转 轴 0.00 后 
状 i 兄 
i 完成 连接 定义 。 


图 2.3.23 “放置 ”界面 


话 六 约束 的 参考 ， 以 限制 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分别 选 取 图 2.3.22 中 的 两 个 平面 为 
连 杆 在 安装 轴 上 平移 自由 度 ， 此 时 ， 蔓 站 界面 如 图 2.3.24 所 示 。 


己 Connection 2 [和 约束 已 启用 
轴 对 齐 
让 干 称 约束 类 型 
吧 ROD_ 2: 曲面 : 瑟 ( 拉 伸 _1) 了 本 人 " 
多 BAsE: 曲面 :F12 ( 拉 伸 _5) 偏 移 
日 旋转 轴 0.00 育 阿 
状 证 
和 完成 连接 定义 。 


图 2.3.24 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 2 的 放置 ， 如 图 


2.3.25 所 示 。 


图 2.3.25 ”完成 连 杆 2 的 放置 
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Stage5. 添加 第 三 个 运动 元 件 : 连 杆 3 (rod_3) 


Step1. 引入 连 杆 3。 单 击 寓 型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “装配 ”按钮 同 ， 打 
开 名 为 rod_3.prt 的 零件 。 

Step2. 移动 连 杆 2 至 合适 位 置 。 将 其 从 图 2.3.26 中 的 位 置 1 平移 到 图 2.3.27 中 的 位 置 2 
后 再 次 单 击 左 键 。 


图 2.3.26 位 置 1 图 2.3.27 位 置 2 


Step3. 创建 连 杆 3 和 连 杆 1 之 则 的 “ 销 (Pin)” 连 接 1。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 居 销 选项 。 

(2) 单 击 站 量 按钮 ， 选 取 图 2.3.28 中 的 两 条 轴线 为 莉 潜 国 约 束 参 考 ， 此 时 站 豆 界 
面 如 图 2.3.29 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 元 件 轴线 、 、 
\ 


~”_ -一 一 


平移 ， 选取 这 两 个 元 件 表 面 
图 2.3.28 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 1 


辐 Comection 3 [四 ) 光束 已 且 用 
让 约束 类 型 
YY ROD 3:&3( 轴 ):FB( 拉 伸 | a 
同和 ROD_1:&.9( 轴 ):F7 ( 拉 伸 . Ee 
平移 
旋转 轴 0.00 | 
ee 状况 
入 看 完成 注 接 定义 。 


图 2.3.29 “放置 ”界面 


约束 的 参考 , 此 时 式 走 界面 如 图 2.3.30 所 示 。 


(3) 选 取 图 2.3.28 中 的 两 个 平面 为 
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加 Conneetion 3 生肖 
轴 对 齐 
中 干 黎 
各 RDD_3: 曲 面 :75 ( 控 伸 _1) 
由 BOD_1 :曲面 :77 ( 拉 伸 4) 


上 旋转 轴 


新 建 集 


图 2.3.30 
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捕 向 
状况 


“放置 ”界面 


Step4. 创建 连 杆 3 和 连 杆 2 之 间 的 “ 销 (Pin)” 连 接 2。 


(1) 在 .总 前 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 


列表 中 选择 尖 销 选项 。 


> 太太 


子 稚 ， 在 “元 件 放 年” 操控 极 的 机 械 连 接 约 束 


(2) 选取 图 2.3.31 中 的 两 条 轴线 为 许 沾 3 岂 约束 参考 ， 此 时 让 豆 界面 如 图 2.3.32 所 示 。 


图 2.3.31 


由 PConmection 3 攻 肯 ) 吨 
思 Connection 虑 肖 ) 
中 轴 对 齐 
RO0D_3:&_9 ( 轴 ) :FE 碳 
RO0D_2:&_9 1!( 轴 ):F8 怕 
平 称 


日 旋转 轴 下 
新 建 集 


图 2.3.32 


(3) 选 取 图 2.3.31 中 的 两 个 平面 为 


由 Conmection 3 [和 ) - 
思 Connection 4 虑 肖 ) 
轴 对 齐 
必 平 移 
和 ROD_3: 曲面 :F5 拉 伸 . 
名 ROD_ 2: 曲面 :F8 怕 伸 。 


日 旋转 轴 下 
新 建 集 


图 2.3.33 


轴 对 齐 : 选取 
二 二” 这 两 条 元 件 轴线 


”两 个 元 件 表面 


创建 “ 销 (Pin)” 连 接 2 


约束 已 局 用 


芍 束 类 型 


状 证 


“放置 ” 春 面 


约束 的 参考 , 此 时 ， 恋 下 界面 如 图 2.3.33 所 示 。 


约束 已 局 用 
约束 类 型 
重合 = 
坊 称 


0.00 | 
状况 


“放置 ”界面 
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Step5. 单 击 操控 板 中 的 甘 按 钮 ， 完 成 “ 销 (Pin)” 连 接 的 创建 与 连 杆 3 的 放置 ， 如 图 
2.3.34 所 示 。 


图 2.3.34 完成 连 杆 3 的 放置 


Stage6. 验证 机 构 连 接 


Step1. 再 生 模型 。 单 击 更 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ” 按钮 蝶 ， 再 生 


Step2. 拖 动 机 构 。 按 住 Ctrl 键 和 Shift 键 ， 拖 动 连 杆 1， 可 以 观察 机 构 的 连接 状况 。 

Step3. 再 次 再 生 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 

说 明 : 采用 快捷 键 拖 动机 构 中 的 运动 元 件 ， 可 以 快速 检查 机 构 的 狼 配 和 运行 情况 ， 如 
果 机 构 不 能 拖 动 或 拖 动 时 机 构 发 生 蜡 常 的 位 置 移动 ， 则 需要 检查 机 构 的 连接 是 否 设 置 正确 。 


2.4 ”设置 初 娘 位置 


当 机 构 装配 完成 后 ， 即 可 进入 仿真 模块 进行 运动 仿真 。 在 开始 仿真 之 前 ， 需 要 设置 机 
构 中 主要 部 件 的 初始 位 置 ， 这 样 可 以 使 机 构 的 每 次 仿真 都 从 初始 位 置 开始 运行 ， 保 证 运动 
仿真 的 一 致 性 和 分 析 的 准确 性 。 否 则 ， 机 构 运动 仿真 将 从 当前 位 置 或 上 一 次 仿真 的 结束 位 
置 开始 运行 。 

设置 初始 位 置 一 般 需要 和 拖 动 命 令 一 起 配合 使 用 ,在 机 构 模 块 中 ， 单 击 机 构 功能 选项 
卡 i 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 外， 可 以 用 鼠标 对 主体 进行 “ 拖 移 Drag)”。 该 功能 
可 以 验证 连接 的 正确 性 和 有 效 性 ， 并 使 我 们 能 深刻 理解 机 构 装置 的 行为 方式 ， 以 及 如 何以 
特殊 格局 放置 机 构 装置 中 的 各 元 件 。 在 拖 移 时 ， 还 可 以 借助 接头 禁用 和 主体 锁定 功能 来 研 
究 各 个 部 分 机 构 装置 的 运动 。 拖 移 过 程 中 ， 可 以 对 机 构 装 置 进行 拍照 ， 这 样 可 以 对 重要 位 
冲 进 行 保 在。 拍照 时 ， 可 以 捕 提 现 有 的 锁定 主体 、 禁 用 的 连接 和 几何 约束 。 

拖 动 元 件 的 方法 有 点 拖 动 和 约束 定位 。 在 拖 动 元 件 时 ， 如 果 该 机 构 无 需 定义 一 个 准确 的 
初始 位 置 ， 可 以 采用 “点 拖 动 ”的 方法 定义 大 致 位 置 即 可 ， 该 方法 与 前 文中 介绍 的 快捷 移动 
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方法 (Ctl 键 和 Shift 键 配 合 拖 动 ) 较 相 似 。 如 果 机 构 初始 位 置 要 求 较 准 确 ， 可 以 采用 高 级 拖 
动 和 约束 定位 的 方法 来 定位 元 件 。 
下 面 以 本 章 2.3 小 节 中 装配 完成 的 机 构 模 型 为 例 ， 说 明 设置 初始 位 置 状 态 的 一 般 过 程 。 
Step1. 将 工作 目录 设置 为 D:\creo2.16\work\ch02\ch02.04， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 
Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ， 运 动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 5 ， 进 
入 机 构 模 块 。 
Step3. 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 竺 ， 系 统 弹出 图 2.4.1 
所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 。 


| hu 


二 


每 澳 淮 标 孙 


接 动 点 企 午 


图 2.4.1 “ 拖 动 ”对 话 框 


Step4. 采用 点 拖 动 记录 快照 1。 

(1) 在 “ 拖 动 ”对 话 框 中 确认 “点 拖 动 ” 信 按钮 被 按 下 ， 在 机 构 中 单 击 图 2.4.2 所 示 的 
连 杆 1， 可 以 观察 到 连 杆 1 上 出 现 拖 动 点 (显示 为 小 方块 ， 拖 动 点 的 位 置 与 选择 连 杆 1 时 单 
击 的 位 置 有 关 )， 如 图 2.4.3 所 示 。 
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拖 动 位 置 点 


图 2.4.2” 拖 动 连 杆 1 图 2.4.3 快照 1 

(2) 此 时 移动 鼠标 ， 即 可 按照 机 构 的 连接 条 件 使 机 构 运 动 。 

(3) 拖 动 连 杆 1 至 图 2.4.3 所 示 的 大 化 位 置 ， 再 蛙 击 限 标 左 键 。 

拖 动 元 件 时 鼠标 的 操作 说 明 如 下 : 

@ 鼠标 左 键 : 接受 当前 主体 的 位 置 ; 

@ 鼠标 中 键 : 取消 刚才 执行 的 拖 移 ; 

@ ”鼠标 右键 : 取消 刚才 进行 的 拖 移 ， 并 退出 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

(4) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 电 区 域 中 的 鞋 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

注意 : 移动 时 不 要 按 住 鼠 标 左 键 不 放 ， 单 击 选 择 拖 动 点 后 ， 松 开 左 键 再 移动 鼠标 。 

图 2.4.1 所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 部 分 功能 按钮 说 明 如 下 : 

@ 于 : 显示 选 定 的 快照 ， 将 机 构 中 的 位 置 调整 为 快照 中 记录 的 位 置 。 


@ 六: 将 当前 快照 中 某 个 元 件 的 位 置 替 换 为 其 他 快照 中 的 位 置 。 
@ 了 生 : 以 当前 屏幕 中 的 元 件 位 置 替 代 快 照 中 的 位 置 。 

@ 辕 :， 选 定 的 快照 可 以 被 导入 到 工程 图 中 。 

@  %: 删除 选 定 的 快照 。 


Step5. 采用 定 癌 约束 记录 快照 2。 
(1) 在 “ 拖 动 ” 对 话 框 中 单 击 图 2.4.4 所 示 的 色素 选项 卡 ， 然 后 单 击 “ 定 向 ”按钮 工 。 


快照 “约束 


XX 本 由 人 忆 员 


[mm 


图 2.4.4 “约束 ”选项 卡 
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(2) 在 模型 中 选取 图 2.4.5 所 示 的 基 座 (base) 中 的 基准 平面 RIGHT 与 连 杆 1 (ROD_1) 
中 的 基准 平面 TOP 为 定向 参考 ， 定 义 这 两 个 平面 将 平行 定位 ， 如 图 2.4.6 所 示 。 

说 明 : 这 里 的 约束 仅 用 于 当前 快照 中 的 元 件 定 位 ， 元 件 的 拖 动 将 受到 约束 的 限制 ， 但 
对 其 他 快照 以 及 机 构 原 先 的 机 械 连 接 均 无 影响 。 


选取 这 两 个 平面 


1 N 


图 2.4.5 ”选取 定 问 参考 图 2.4.6 ”定向 结果 


图 2.4.4 所 示 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 的 “约束 ”选项 卡 部 分 功能 按钮 说 明 如 下 : 
@ 号 (对 齐 两 个 图 元 ) 选择 元 件 中 的 两 个 点 、 线 或 平面 对 齐 。 
@ 工 (配对 两 个 图 元 ) 选择 两 个 平面 配对 。 
@ ”J[ (定向 两 个 曲面 ): 选择 两 个 平面 使 其 平行 或 成 一 定 角度 ， 角 度 值 可 以 在 “约束 ” 
选项 卡 下 方 的 “ 偏 移 ” 文本 框 中 输入 。 
@ “i (运动 轴 约 束 ): 通过 设置 运动 轴 的 值 来 指定 元 件 位 置 。 
@ ”4 (主体 -主体 锁定 约束 ): 将 两 个 主体 锁定 在 一 起 。 
@ ”1 总 (启用 /禁用 连接 ): 将 机 构 中 的 某 个 连接 禁用 。 
@ 和 % (删除 选 定 约束 ): 删除 选中 的 约束 。 
e@ 9 ( 仅 基 于 约束 重新 连接 ): 其 后 的 文本 框 中 可 以 输入 “对 齐 ” 与 “配对 ”约束 的 
偏 移 距 离 ，“ 定 向 ”约束 的 角度 以 及 “运动 轴 ” 约 束 的 值 。 
(3) 记录 快照 2。 单 击 对 话 框 当 首 匡 四 区 域 中 的 划 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 2 
(Snapshot2 ) 。 
Step6. 采用 定 回 约束 记录 快照 3。 
(1) 在 “ 拖 动 ”对 话 框 中 单 击 健 办 选项 卡 ， 如 图 2.4.7 所 示 ， 然 后 双击 “Snapshotl ”， 
将 模型 位 置 调整 到 快照 1。 
(2) 单 击 拘束 选项 卡 ， 单 击 “运动 轴 约 束 ” 按 钮 四， 选取 图 2.4.8 所 示 的 运动 轴 为 定义 
对 象 。 
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[ 国 
块 照 约束 选 此 运动 轴 
A snapshotl 

onapshote Ey 
Ed \ 
也 


图 2.4.7 “快照 ”选项 卡 图 2.4.8 ”选取 运动 轴 


(3) 在 图 2.4.9 所 示 的 吧 按 钮 右 侧 的 文本 框 中 输入 值 -15， 并 按 Enter 键 。 
(4) 记录 快照 3。 单 击 对 话 框 当 首 块 办 区 域 中 的 芭 按 钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 3 
(Snapshot3)， 如 图 2.4.10 所 示 。 


图 2.4.9 ”输入 约束 值 图 2.4.10 快照 3 


Step7. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 模 


Step8. 保存 机 构 模 型 。 

说 明 : 

@ 要 将 “快照 ”用 作 机 构 装 置 的 分 解 状态 ， 可 在 “ 拖 动 ” 对 话 框 中 的 芯 办 选项 卡 中 
选取 一 个 或 多 个 快照 ， 然 后 单 击 加 按钮 ,这 样 这 些 快照 便 可 在 “装配 模块 ”和 “ 工 
程 图 ”中 用 作 分 解 状态 。 如 果 改 变 快 照 ， 分 解 状态 也 会 改变 。 当 修改 或 删除 一 个 
快照 ， 而 分 解 状态 在 此 快照 中 处 于 使 用 状态 的 时 候 ， 需 注意 以 下 几 点 : 

回 “对 快照 进行 的 任何 修改 将 反映 在 分 解 状态 中 。 

回 ”如 果 删 除 快 照 ， 会 使 分 解 状态 与 快照 失去 关联 关系 ， 分 解 状态 仍然 可 用 ， 但 独 
立 于 任何 快照 。 如 果 接 着 创建 的 快照 与 删除 的 快照 同名 ， 分 解 状态 就 会 与 新 快 
照 关 联 起 来 。 

e@ 在 “ 拖 动 ”对 话 框 的 约束 选项 卡 中 单 击 按钮 型 | ( 主体 - 主体 锁定 约束 )， 然 后 先 
选取 一 个 导 引 主体 ， 和 再 选取 一 组 要 在 拖 动 操作 期 间 锁定 的 随 动 主体 ， 则 拖 动 过 程 
中 随 动 主体 相对 于 寻 引 主体 将 保持 固定 ， 它 们 之 间 就 如 同 粘 接 在 一 起 ， 不 能 相互 
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运动 。 这 里 请 注意 下 列 两 点 : 

回 要 锁定 在 一 起 的 主体 不 需要 接触 或 邻接 。 

回 关闭 “ 拖 动 ” 对话 框 后 ， 所 有 的 锁定 将 被 取消 ， 也 就 是 当 开 始 新 的 拖 移 时 ， 将 
不 锁定 任何 主体 或 连接 。 


2.5 定义 电动 机 


在 Creo 的 仿真 中 ， 能 使 机 构 运 动 的 “ 丝 动 ”有 伺服 电动 机 、 执 行 电动 机 和 力 /扭矩 等 。 
其 中 伺服 电动 机 最 党 用 ， 当 两 个 主体 以 单个 目 由 上 度 的 连接 进行 疤 配 时 ， 伺 服 电动 机 可 以 驱 
动 它们 以 特定 方式 运动 。 洪 加 伺服 电动 机 ， 是 为 机 构 运 行 作 准 备 。 电 动机 是 机 构 运 动 的 动 
力 来 源 ， 没 有 电动 机 ， 机 构 将 无 法 进行 仿真 。 

在 机 构 柑 块 中 添加 伺服 电动 机 有 下 和 面 两 种 操作 方法 。 

方法 一 : 在 图 2.5.1 所 示 的 轴 物 功能 选项 卡 中 单 击 丘 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 
2 


谊 染 ”人体 模型 ”工具 视图 


Me 2 3 Ue 
NR Lp Lb Ee 


洁 轮 ”| 伺服 电 质量 
动机 | 关 旦 性 ”名 
连接 插入 尾 性 和 条 件 


图 2.5.1 机 构 功能 选项 卡 


方法 二 : 如 图 2.5.2 所 示 ， 右 击 机 构 树 中 的 定时 节点 ， 选 择 狐 建 命 令 。 
本 节 将 继续 以 上 一 小 节 的 模型 为 例 ， 介 绍 添加 伺服 电动 机 的 基本 操作 过 程 ， 其 他 驱动 
闫 型 以 及 伺服 电动 机 的 运动 方式 在 本 书 的 后 续 草 节 中 再 行 介绍 。 


了 机 构 桂 


碾 力 新 建 


图 2.5.2 机构 树 
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Step1. 将 工作 目录 设置 为 Di:\creo2.16\work\ch02\ch02.05， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 33， 进 
入 机 构 柑 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 东信 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ” 按钮 ， 系 统 弹出 图 2.5.3 所 示 
的 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 。 


同 服 电动 机 定义 x 
和 名称 
Servollotorl 
类 型 | 榨 库 
由 动 图 元 
局) 人 返 动 轴 
9 几何 
EE 
| 
确定 | 应 用 取消 
| 


图 2.5.3 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 
Step4. 选取 参考 对 象 。 选 取 图 2.5.4 所 示 的 销 连 接 为 参考 对 象 。 


选 此 销 连 接 
\ 
\ 


\ 


图 2.5.4 选取 参考 对 象 


Step5. 设置 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 络 奋 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 设 
置 ” 按 钮 了 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 第 量 选 项 ， 在 “A>” 
文本 框 中 输入 值 60， 如 图 2.5.5 所 示 。 

说 明 : 这 里 设置 的 参数 含义 是 定义 连 杆 1 和 基 座 之 间 的 “ 销 (pin ) ”连接 为 参考 对 象 ， 
在 销 连接 的 约束 下 ,由 于 基 座 固定 , 连 杆 1 相对 于 基 座 绕 “ 轴 对 齐 ”" 中 的 轴线 进行 匀速 旋转 运 
动 ， 角 速度 为 60”/s( 度 每 秒 ) 。 
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同 服 电动 机 走 闵 
和 名称 


SerwvoMotorl 


类 型 | 毗 库 
规范 
| 说 | 速度 
初始 角 位 置 
Mf 当前 eal 
加 速度 
|| -15 
常量 
痢 坡 
祭 强 
SCCA 
皖 些 
抽 物 此 
才 项 天 
[| 从 置 表 
[FY 速度 用 户 定 尺 


LL] 在 单 济 图 形 中 [||] 加 速度 


应 用 | 职 消 


图 2.5.5 “轮廓 ” 选项 卡 


Step6. 单 击 对 话 框 中 的 | 葡 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 ， 此 时 机 构 中 将 显示 图 2.5.6 
所 示 的 伺服 电动 机 符号 。 


伺服 电动 机 符号 


\ 
\ 


图 2.5.6 定义 伺服 电动 机 


Step7. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 续 ， 再 生 模 


Step8. 保存 机 构 模 型 。 

说 明 : 

@ 如 果 需 要 修改 电动 机 的 和 参数， 可 以 右 击 图 2.5.7 所 示 的 机 构 树 中 对 应 的 伺服 电动 机 
节点 ， 选 择 编辑 定 中 命令 ， 即 可 返回 到 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 可 以 在 该 对 话 
框 中 重 定义 参数 。 

@ 单 击 类 型 选项 卡 中 的 | 蓝 向 按钮 ， 可 以 反 转 伺服 电动 机 的 旋转 方向 。 
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了 机 构 桂 
寻 机 械 
by 弛 |] 主体 

8 重心 
上 人 连接 
T 本 电动 机 

v 司 合 服 

p 3 servoMotorl (VEL - LINKAGE_MECH) 


图 2.5.7 机 构 树 


2.6 ”定义 机 构 分 析 


当 机 构 模型 创建 完成 并 定义 伺服 电动 机 后 , 便 可 以 对 机 构 进行 基本 的 位 置 分 析 。 在 Creo 
机 构 模 块 中 ， 可 以 进行 位 置 分 析 、 运 动 分 析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 和 力 平衡 分 析 ， 不 同 的 
分 析 类 型 对 机 构 的 运动 环境 要 求 也 不 同 。 

使 用 位 置 分 析 模拟 机 构 的 运动 ， 可 以 记录 在 机 构 中 所 有 连接 的 约束 下 各 元 件 的 位 置 数 
据 ， 分 析 时 可 以 不 考虑 重力 、 质 量 和 摩擦 等 因素 ， 因 此 只 要 元 件 连接 正确 ， 并 定义 伺服 电 
动机 便 可 以 进行 位 置 分 析 。 

在 机 构 檬 块 中 定义 机 构 分 析 有 下 面 两 种 操作 方法 。 

方法 一 : 在 图 2.6.1 所 示 的 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 “ 允 折 ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 
钮 , 芝 


| 上 -ai O 


区 四 区 


机 构 回放 ” 测量 
分 析 
i 
图 2.6.1 机 构 选项 卡 
方法 二 : 如 图 2.6.2 所 示 ， 右 击 机 构 树 中 的 3 析 节点 ， 选 择 首 尘 命令。 


站 初 娟 条件 


图 2.6.2 机构 树 
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本 市 将 继续 以 上 一 小 市 的 模型 为 例 ， 介 绍 定义 基本 位 置 分 析 的 操作 过 程 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 为 D:\creo2.16\work\ch02\ch02.06， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 渗 动 区域 中 的 “机 构 ” 按 乌 3， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 ” 分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 人 ， 系 统 弹出 图 2.6.3 所 
未 的“ 分析 定义 ”对 话 框 。 


入 析 定义 x | 
名 称 
hnalvsisleftinitionl 
位 置 
类 型 运动 学 
位 置 一 | 起 
天意 
首选 项 | 电动 机 力 平 稀 
图 形 显示 
开 胡 时间 口 长 度 和 帖 频 
长 度 和 帖 频 一半 度 和 帖 数 
终止 时 间 10 怖 频 和 帆 数 
帖 小 
帖 电 10 
最 小 间 隅 0.1 
鲁 定 的 图 元 
级 
ss 
已 
1 总 
> 
初 姑 配置 
硬 ) 当前 
快照 : 


恒定 | 运行 。 || 取消 
图 2.6.3 “分 析 定义 ”对 话 框 


2.6.3 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 站 选项 选项 卡 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 
@ 图形 显示 区 域 : 用 于 设置 运动 的 开始 时 间 、 终 止 时 间 和 动画 时 域 。 
回 开 如 更 间 .设置 机 构 开 始 运 行 的 时 间 秒 数 ， 
可 ”长度 和 帆 煞 ， 使 用 晤 本 可、 区 辣 到 .而 到 ;x 署 动画 时 域 . 
加 ”由 红 和 巾 娄 使 用 遇 强 和 师 加 设置 动画 时 域 . 
回 ”党 下 用 间 : 设置 机 构 终 止 的 时 间 秒 数 。 
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回 : 设置 动画 时 域 的 总 帧 数 ， 总 帧 数 = 帧 频 x (终止 时 间 - 开 始 时 间 ) +1.。 
加 ”是 加 ;设置 动画 时 域 的 帧 频 ， 即 动画 运行 时 的 每 秒 采 样 帧 数 ， 帧 频 越 大 动画 运 
行 越 慢 ， 
加 ”各 小 则 唱 . 动画 运行 时 每 帧 之 间 的 采样 时 间 间 隔 ， 与 帧 频 同 步 设 置 动画 运 行 速 
度 ， 了 最 小 间隔 =1/ 帧 频 。 
e@ 。 筷 定 的 图 元 区 域 : 设置 机 构 运 行 时 锁定 的 主体 或 连接 。 
回 地 (创建 主体 锁定 ) : 单 击 该 按钮 后 首先 需要 选取 锁定 主体 的 参考 元 件 ， 然 
后 可 以 选择 其 他 主体 与 参考 元 件 锁定 在 一 起 ; 如 果 单 击 该 按钮 按 和 鼠标 中 键 后 再 
选择 主体 ， 则 可 以 将 选择 的 主体 锁定 在 基础 (预先 定义 固定 的 主体 ) 之 上 ， 在 
运动 分 析 时 ， 锁 定 的 主体 之 间 相 对 固定 。 
回 1 (创建 连接 锁定 ) : 单 击 该 按钮 ， 选 择 一 个 连接 后 按 鼠 标 中 键 ， 则 该 连接 
在 运动 分 析 时 固定 在 当前 的 配置 ， 不 发 生 运动 。 
回 党 (启用 /禁用 连接 ) : 单 击 该 按钮 ， 选 择 一 个 连接 后 按 和 鼠标 中 键 ， 则 该 连接 
在 运动 分 析 时 禁用 。 
回 ” 关 (删除 图 元 ) : 删除 选中 的 锁定 项 目 。 
Step4. 定义 分 析 类 型 。 在 莹 全 下 拉 列 表 中 选择 包 重 选项。 
Step5. 定义 图 形 显示 。 在 直选 项 选项 卡 的 罕 目 网 间 文本 框 中 输入 值 20。 
Step6. 定义 初始 配置 。 在 禄 天 配 种 区 域 中 选择 多 快 思 : 单 选项 ,在 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 
快照 型 弛 shot 为 初始 配置 ， 然 后 单 击 持 按钮 。 
Step7. 定义 电动 机 设置 。 单 击 电动 术 选项 卡 ， 在 图 2.6.4 所 示 的 界面 中 可 以 添加 或 移 除 
仿真 时 运行 的 电动 机 ， 也 可 以 设置 电动 机 的 开始 和 终止 时 间 。 在 本 例 中 ， 采 用 默认 的 设置 。 


分 析 赴 内 Xt 
名 称 
hnalvsisleftinitionl 
类 型 
位 置 v 
首选 项 ”电动 机 
电动 机 自 至 
Servollotorl 开 痛 汐止 EE 
国 + 
口 
四 
到 定 。 || 运行 | 取消 


图 2.6.4 “电动 机 ”选项 卡 
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图 2.6.4 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 电动 杞 选项 卡 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 

@ 电动机: 当 机 构 中 有 多 个 电动 机 时 ， 选 择 当 前 运行 中 的 电动 机 。 

@ 自 和 至 : 单 击 下 方 的 “开始 ”和 “终止 ”字符 ， 可 以 设置 电动 机 的 启动 和 结束 
时 间 。 

@ 加: 添 加 新 的 电动 机 设置 行 。 

@ 由 : 移 除 选 定 的 电动 机 设置 行 。 

@ 里 : 添 加 所 有 电动 机 至 当前 仿真 中 。 

Step8. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 下行。 按钮， 查看 机 构 的 运行 

状况 。 

说 明 : 

@ 当 分 析 结 果 运 行 完成 后 ， 不 管 是 否 修改 了 分 析 参 数 ， 如 果 再 次 单 击 下 行 按 
钮 ,系统 都 会 弹出 图 2.6.5 所 示 的 “确认 ”对 话 框 ， 提 示 是 否 要 履 盖 上 一 组 分 析 结 
果 。 因 此， 如 果 需 要 得 到 多 组 新 的 分 析 结 果 ， 需要 再 次 单 击 “ 机 构 分 析 ” 按 钮 .党 新 
建 多 组 机 构 分 析 。 

确 以 其 


正 会 语 中 选 十 的 一 组 关 果 
已 经 有 效 。 您 起 覆 善 它 ? 


r= 本 
图 2.6.5 “人 确认” 对话 框 
@ 当 机 构 连接 靖 配 错误 ， 机 构 无 法 运行 时 ， 系 统 会 弹出 图 2.6.6 所 示 的 “错误 ”对 话 
框 ， 此 时 要 终止 仿真 并 检查 机 构 的 连接 。 
错误 - 装配 失败 !  X| 


个 能 满足 机 构 约 更。 
无 法 组 装机 构 。 


Wf 失 赔 时 洗 出 侣 洁 
中 止 丛 慰 
图 2.6.6 “错误 ”对 话 框 
@ 仿真 运行 过 程 中 , 界面 右 下 方 会 显示 图 2.6.7 所 示 的 进度 条 , 显示 仿真 的 运行 进度 ， 
单 击 其 中 的 | 名 按钮 可 以 强行 终止 仿真 进度 ， 


po | 痢 |-e，| 的 
图 2.6.7 仿真 进度 条 
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Step9. 完成 运动 分 析 。 单 击 。 剖 下 ”完成 运动 分 析 。 
说 了 明 : 此 时 在 机 构 树 中 将 显示 一 组 分 析 结 果 及 回放 结果 ， 如 图 2.6.8 所 示 。 右 击 窟 析 节 
点 下 的 分 析 结 果 MmalvsisDefinition1 (位 置 | ， 即 可 对 当前 结果 进行 编辑 、 复 制 和 删除 等 操作 。 


贫 阻尼 器 
浴 社 套 载 匣 
让 力 / 扣 距 
习 朋 初 剖 条件 
让 终止 条 件 
Vv 必 分 析 
沉 analysisDefinitionl 位置) 
” 国 回放 
加 analvsisDefinitionl 


图 2.6.8 ”机 构 树 


Step10. 保存 回放 结果 。 
(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析 ”区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 弹 出 图 2.6.9 所 示 的 
“回放 ”对 话 框 。 


四 区 日 XXX 销 从 
站 果 集 
国力 aysis:Definitionl 一 


碰 挤 检测 共 置 . .. 
影片 进度 表 明示 前 头 
[MY 显示 时 间 
叫 默认 进度 表 


封闭 
图 2.6.9 “回放 ”对 话 框 


(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 图 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ” 保 帮 按钮， 即 可 保存 仿真 结果 。 

(3) 单 击 其 中 的 | 圭 轩 按钮， 关闭 “回放 ”对 话 框 。 

说 上 明 : 右 击 机 构 树 日 襄 节点 下 analysisDefinitionl， 人 选择 却 生 命令 ， 也 可 以 保存 回放 结果 。， 

Step11. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生 
模型 。 


Step12 你 存 机 构 模 型 。 
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2.7 查看 回放 并 输出 结果 


完成 一 组 仿真 后 ， 可 以 将 机 构 的 运动 状况 输出 为 视频 文件 ， 也 可 以 根据 结束 对 机 构 的 
运行 情况 、 关 键 位 置 的 运动 轨迹 、 运 动 状态 下 组 件 干涉 等 进行 进一步 的 分 析 ， 以 便 检验 和 
改进 机 构 的 设计 。 

本 节 将 继续 以 上 一 小 节 的 模型 为 例 ， 介 绍 奏 看 回放 并 输出 视频 文件 的 一 般 操 作 过 程 。 


Step1. 将 工作 目录 设置 为 D:\creo2.16\work\ch02\ch02.07， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区 域 中 的 “回放 ”按钮 加， 系统 弹出 图 
2.7.1 所 示 的 “回放 ”对 话 框 (一 )。 


碰 挤 检测 共 置 . .. 
影片 进度 表 明示 前 头 


封闭 
图 2.7.1 “回放 ”对 话 框 (一 ) 


Step4. 打开 回放 结果 。 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “打开 ”按钮 马 ， 系 统 弹 出 图 2.7.2 
所 示 的 “选择 回放 文件 ”对 话 框 , 选择 结果 文件 AnalysisDefinition1.pbk, 然后 单 击 
按钮 ， 系 统 返 回 到 “回放 ”对 话 框 (二 )， 如 图 2.7.3 所 示 。 


选择 回放 交 件 . XX 

+ rad JB work ao3E eh tr k ok "| 全 搜索 ... 
加 姐 织 ~ 注 视图 ~ 哺 工 具 ~ 儿子 
八 用 交 件 吉 [四 hmalysisDefinitionl, pbk 
回 ] 点 面 
色 我 的 立 档 
图 :th-0l 
上 工作 目录 
网 上 邻居 变 件 各 :hnalysisDefinitionl. pbk 粹 枚 日 期 :26-Woo12 04:00:48 环 

人 件 首 : hnalysisDefinitionl. pbk 类 型 机 构 回 族 辫 件 (tt. pbk) 
> 文件 去 树 一 打开。 取消 tc) 


图 2.7.2 “选择 回放 文件 ”对 话 框 
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Step5. 播放 回放 。 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 加， 系统 弹出 图 
2.7.4 所 示 的 “动画 ”对 话 框 ， 拖 动 播放 速度 控制 滑 块 至 图 2.7.4 所 示 的 位 置 ， 单 击 “ 重 复 播 
放 ” 按 钮 二 一 ， 然 后 单 击 “播放 ”按钮 


回放 其 

四 中 日 X | 刁 立 

站 果 集 

nalysisDefinitionl 一 
碰撞 检测 而 置 ... 
训 片 于 度 表 | 明示 前 头 
Wf 显示 时 间 
是 点 认 进 度 表 

封闭 
图 2.7.3 ” “回放” 对话 框 (二 ) 


， 即 可 在 图 形 区 中 得 看 机 构 运 动 。 


动画 下 
帖 
量 zoo| 拖 动 滑 蕊 至 此 位 轩 
4 四 | ,.- 
4 各 
a 
EH 二 + 
捕 长 ... 
关闭 
图 2.7.4 “动画 ”对 话 框 


2.7.3 所 示 的 “回放 ”对话 框 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 


哆 


加 
蓓 > 
图 
多 


[ad | 


: 播放 当前 结果 集 。 
: 打开 一 组 结果 焦 。 
: 保存 当前 结果 集 。 
: 从 会 话 中 删除 当前 结果 集 。 


仑 : 将 当前 结果 集 导 出 为 FRA 文件 ，FRA 格式 文件 是 记录 每 帧 零件 位 置信 息 的 
文本 文件 ， 可 以 用 记事 本 打开 。 
自 : 创建 运动 包 络 体 。 

嫩 挤 检测 座 百 . -  : 单 击 该 按钮 系统 弹出 “碰撞 检测 设置 ”对 话 框 ， 可 以 设置 仿真 
时 是 否 进行 碰撞 检测 。 
YW 显示 时 间 : 选中 该 复 选 框 ， 则 播放 仿真 结果 时 显示 时 间 。 

必 默认 进度 表 : 取消 该 复 选 框 ， 可 以 在 图 2.7.5 所 示 “ 回 放 ” 对 话 框 (三 ) 中 指定 
播放 的 时 间 段 ， 具 体操 作 方法 是 指定 开始 和 终止 时 间 秒 数 后 ， 单 击 + 按钮 

2.7.4 所 示 的 “动画 ”对 话 框 中 各 按钮 的 说 明 如 下 : 


4 
图 
» 

bh 

| 


: 向 前 播放 
: 停止 播放 
: 向 后 播放 
: 将 结果 重新 设置 到 开始 


: 显示 上 一 帧 


0 
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回放 凑 


四 区 日 XxX 多 = 
站 采集 
iinalysisDefinitionl 一 


碰 挤 检测 薪 置 .. . 
影片 进度 表 明示 前 头 
台 显示 时 间 
默 记 得 度 表 
开始 时 间 终止 时 间 


开始 |0 
终 目 5 


十 让 本 
封闭 


图 2.7.5 “回放 ”对 话 框 (三 ) 


2.7.5 所 示 的 这 所 寻 诬 表 选项 卡 中 的 有 关 选 项 和 按钮 的 含义 如 下 : 

@ 开始 : 指定 要 查看 片段 的 起 始 时 间 。 

@ ”和 党 止 . 指定 要 查看 片段 的 结束 时 间 。 起 始 时 间 可 以 大 于 终止 时 间 ， 这 样 就 可 以 反 向 

播放 影片 。 

® _+ |， 指 定 起 始 时 间 和 终止 时 间 后 ， 单 击 此 按钮 可 以 向 回放 列表 中 增加 片段 . 通过 

多 次 将 其 增加 到 列表 中 ， 可 以 重复 播放 该 片段 . 

@ 也: 更 新 影片 段 。 如 改变 了 回放 片段 的 起 始 时 间或 终止 时 间 ， 单 击 此 按钮 ， 系 统 

立即 更 新 起 始 时 间 和 终止 时 间 。 

@ 和 关 : 删除 影片 段 。 要 删除 影片 段 ， 选 取 该 片段 并 单 击 此 按钮 。 

Step6. 输出 视频 文件 。 

(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “停止 播放 ”按钮 图  ,， 然 后 单 击 “ 重 置 动 画 到 开 
始 ” 按 钮 “ 御 _，， 结 束 动画 的 播放 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 者 芍 . . -|,， 系 统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 采用 图 2.7.6 所 示 的 设置 ， 然 后 单 击 。 绚 焉 ”| 按钮， 机构 开始 
运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “LINKAGE_MECH.mpg” 查 看 结果 。 
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捕 芍 其 

和 名称 

LINEMGE MECH. mpe 吝 咯 ... 
其 型 

NEEG 
图 僵 埃 小 

寅 度 |640 情 素 

高 度 |480 慢 素 


锁定 长 宽 比 


所 是 
照片 组 这 六 帆 


加 天 起 
25 帆 ; 秘 
确定 bp 取消 


图 2.7.6 “捕获 ”对 话 框 


图 2.7.6 所 示 的 “捕获 ”对 话 框 中 的 部 分 选项 说 阴 如 下 : 


称 . 设置 输出 文件 的 名 称 。 

出 蜗 . - - : 设置 输出 文件 的 保存 路 径 ， 默 认 路 径 在 当前 工作 目录 中 。 
交 且 : 设置 输出 结果 的 类 型 ， 除 MPEG 格式 外 ， 还 可 以 输出 JPEG、TIFF、BMP 
和 AVI 格式 的 文件 。 
质量 . 选中 该 区 域 的 [照片 绍 演 染 帆 选项 ， 则 输出 的 图 片 和 视频 文件 的 每 一 帧 均 按 
默认 的 泻 业 设置 进行 泻 娄 。 在 输出 结果 为 视频 文件 时 ， 系 统 需 要 较 长 的 处 理 时 间 ， 
也 较 占用 系统 资源 ,读者 可 以 打开 随 书 光盘 中 的 D:\creo2.16\work\ch02\ch02.07\ok\ 
LINKAGE_MECH_1.mpg” 文 件 查 看 效果 . 
申 独 .用 于 设置 视频 的 时 间 ， 根 据 分 析 时 的 视频 总 帧 数 ， 视 频 时 间 = 总 帧 数 / 帧 频 。 


Step7. 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 关于 按钮 ， 结 束 回 放 并 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 
其 中 的 封 几 按钮 关闭 对 话 框 。 
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:Creo 运动 仿 真 和 分 析 是 基于 组 件 进行 的 ,在 腔 配 时 使 用 机 械 约 束 集 来 连 
接 元 件 ， 然 后 进入 到 机 构 模 块 即 可 进行 运动 仿真 和 基本 运动 分 析 。 本 章 主 要 介绍 各 种 机 构 
连接 类 型 的 概念 及 创建 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 
@ 机构 连 接 与 自由 度 
销 (Pin ) 连接 
圆柱 〈Cylinder ) 连接 
滑 块 (Slider ) 连接 
平面 (Planar ) 连接 
球 (Ball ) 连接 
轴承 (Bearing ) 连接 
刚性 ( Rigid ) 连接 
焊 颖 (Weld ) 连接 
槽 (Solt ) 连接 


3.1 连接 与 目 由 度 


目 由 度 是 指 一 个 主体 〈“ 单 个 元 件 或 多 个 元 件 ) 具有 可 独立 运动 方 回 的 数目 。 对 于 空间 
中 不 受 任何 约束 的 主体 ， 上 其 有 6 个 目 由 度 ， 党 空间 参考 坐标 系 X 轴 、Y 轴 和 乙 轴 平移 和 旋 
转 。 而 当主 体 在 平面 上 运动 时 ， 具 有 3 个 目 由 度 ， 治 平面 参考 坐标 系 X 轴 、Y 轴 和 平面 内 
旋转 。 创 建 机 构 模 型 时 使 用 “连接 ”来 交 配 元 件 ， 融 是 通过 机 械 约 束 集 来 减少 主体 的 目 由 
度 ， 使 其 可 以 按 要 求 进行 独立 的 运动 。Creo 提供 了 多 种 “连接 ”类 型 ， 各 种 连接 类 型 允许 
不 同 的 运动 目 由 度 ， 每 种 连接 类 型 午 与 一 组 预定 义 的 约束 集 相 关联 ， 使 用 “连接 ”来 妆 配 
元 件 时 ， 有 要 注意 每 种 连接 提供 的 目 由 度 ， 以 及 创建 连接 所 需要 的 约束 集 。 

创建 机 构 时 ， 还 要 注意 机 构 中 的 见 余 约束 。 克 余 约束 是 指 在 元 件 已 达到 约束 目的 的 情 
况 下 ， 依 然 同 元 件 添加 与 现 有 约束 不 冲突 的 连接 或 约束 。 例 如 对 于 一 组 刚性 连接 的 元 件 ， 
再 谨 加 一 个 约束 限制 茶 个 方 况 上 的 平移 ， 这 个 约束 就 是 见 余 约 束 。 元 余 约 束 一 般 情 况 下 不 
会 影响 机 构 的 运动 状态 分 析 ， 但 涉及 机 构 的 力 分 析 时 ， 必 须 考 虑 元 余 约 束 的 影响 。 
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图 3.1.1 所 示 的 “元 件 放 秆 ”操控 板 中 的 连接 列表 中 显示 了 可 用 的 机 械 连 接 ， 每 种 连接 
的 运动 状况 及 目 由 度 说 明 如 下 。 


文件 


了 刚性 刚性 (Rigid〉 连 接 : 两 个 元 件 固定 在 一 起 ， 自 由 度 为 0。 

六 销 销 (Pin) 连接 : 元 件 可 以 绕 配 合 轴线 进行 旋转 ， 旋 转自 由 度 为 1, 平移 自由 
度 为 0。 

二, 彰 中 滑 块 (Slider) 连接 : 元 件 可 以 沿 配合 方向 进行 平移 ， 旋 转自 由 度 为 0， 平 
移 目 由 度 为 1。 

沈 加 性 圆柱 〈Cylinder) 连接 ,元件 可 以 相对 于 配合 轴线 同时 进行 平移 和 旋转 ， 放 
转自 由 度 为 1， 平移 自由 度 为 1。 

点: 平面 平面 (Planar) 连接 : 元 件 可 以 在 配合 平面 内 进行 平移 和 绕 平面 法 向 的 轴线 
旋转 ， 旋 转自 由 度 为 1， 平 移 自 由 度 为 2。 

站 球 球 (Ball) 连接 : 元件 可 以 绕 配合 点 进行 空间 旋转 ， 旋 转自 由 度 为 3， 平 移 
目 由 虚 为 0。 

品 焊 妖 焊 颖 (Weld) 连接 : 两 个 元 件 按 指定 坐标 系 固定 在 一 起 ， 自 由 度 为 0。 

~ 轴 午 轴承 (Bearing) 连接 : 元件 可 以 绕 配 合 点 进行 空间 旋转 ， 也 可 以 沿 指定 方 
问 平 移 ， 旋 转自 由 度 为 3， 平移 自由 度 为 1。 

站 富 规 常规 (General) 连接: 元 件 连 接 时 约束 自行 定义 ， 自 由 度 根据 约束 的 结果 
来 判断 。 

a BI0F 6 自由 度 (6DOF) 连接 : 元 件 可 以 在 任何 方向 上 平移 及 旋转 ， 旋 转自 由 度 
为 3， 平 移 目 由 度 为 3。 

“万 向 万 向 〈Gimbal) 连接 :元件 可 以 绕 配 合 坐 标 系 的 原点 进行 空间 旋转 ， 旋 转 
自由 度 为 3， 平移 自由 度 为 0。 

各 管 槽 (Solt) 连接 : 元 件 上 的 某 点 治 曲线 运动 。 


模型 “分析 广 释 计 染 人体 模 型 工具 视图 应 用 程 奈 天涯 就 至 


人 | | 沁 销 4 | [ 荆 重 全 .00 2。 币 。 状况 :未 完成 注 接 定 尺 。 
用 叫 定 总 
放置 | 夭 动 | 选项 | 接 性 | 尾 性 站 刚性 
洽 销 
辐 Connection_1 (上 ) 光束 已 所 用 
Re 和 
a 约束 类 型 让, 平面 
选择 元 件 项 下 二 人 wT 球 
选择 装配 项 es 中 J] 焊 训 
昌平 移 坊 欧 :~ 名 轴承 
D0. 00 ?了 周 潜 晶 规 
sha BDOF 
状 沈 < 万 向 
未 完成 连接 定 尽 。 2e 全 


图 3.1.1 “元 件 放 置 ”操控 板 
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3.2 销 (Pin〉 连接 


销 连 接 是 最 基本 的 连接 类 型 ， 销 连接 的 连接 元 件 可 以 绕 轴 线 转 动 ， 但 不 能 沿 轴 线 平 移 。 
销 连 接 需 要 选取 一 组 轴线 、 边 线 或 柱 面 设置 轴 对 齐 约束 ， 以 定义 销 连 接 的 旋转 轴 ; 还 需要 


一 个 平面 配对 (对 齐 ) 约束 或 点 对 齐 约束 ， 以 限制 连接 元 件 治 轴线 的 平移 。 销 连接 提供 一 
个 旋转 自由 度 ， 没 有 平移 自由 度 。 
举例 说 明 如 下 : 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo2.16\work\ch03\ch03.02\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 pin_asm， 选 取 mas-asm_assi 可 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 零件 。 单 击 瞧 型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 赂 ， 
选择 模型 文件 shaft.prt， 然 后 单 击 ”打开 “1” 控 包 。 

Step4. 完全 约束 放置 第 一 个 零件 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 单 击 总 二 按钮 ,在 约束 类 型 
下 拉 列 表 中 选择 且 默认 选项 ， 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 。 

Step5. 引入 第 二 个 零件 。 单 击 下 型 功能 选项 卡 。 ”区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 赂 ， 
打开 名 为 bush.prt 的 零件 。 

Step6. 创建 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 尖 销 选项 ， 如 图 3.2.1 所 示 。 


文件 + 模型 分析 广 释 请 染 小 体 模 型 工具 视图 应用 程序 坎 痒 苦 晤 


疗 || 居 销 国 国 二 全 .0 4 出。 状 岗 :未 完成 证 接 定义 。 
用 亡 定 总 
放置 | 移动 | 选项 | 接 性 | 尾 性 加 刚性 
3 当铺 
辐 Connection_1 生肖 ) 交 囊 已 启用 己 ; 滑 块 
中 轴 对 齐 32 圆柱 
ee 约束 类 型 南 , 平面 
选择 元 件 项 下 于 wT 球 
选择 装配 项 i 中 焊 召 
日 平移 坊 移 :~& 轴承 
0.00 应 辕 灌 晶 规 
a BDOF 
天 < 万 向 
未 完成 连接 定义 。 2 科 


图 3.2.1 “元 件 放置 ”操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 至 三 按钮 ， 分 别 选取 图 3.2.2 中 的 两 条 轴 
线 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 。 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.2.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 3.2.3 所 示 。 


,7 轴 对 章 : 选取 这 两 条 轴线 
/ 


\ 
“~ 3 了 平移， 选取 这 两 个 表面 


图 3.2.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connection_1 生肖 ] 区 上 束 已 启用 
Ee 约束 类 型 
中 平移 | a 十 上 距离 
同和 BVsH: 曲面 :F5 ( 拉 促 _1) 二 车 | 重合 
名 SHAFT: 曲面 :F5 拉 伸 _1) 仿 移 
日 旋转 轴 0.00 芭 向 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.2.3 “放置 “界面 


说 明 : 在 图 3.2.3 所 示 的 臣下 界面 中 单 击 芷 同 按钮 , 可 以 反 转 轴 对 齐 和 面 对 齐 的 方向 ; 
在 网 素 业 型 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 || 距离 选项 ,可 以 在 坊 移 文本 框 中 设置 约束 中 两 平 
面 的 平行 距离 。 

(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 图 3.2.3 所 示 的 译音 界面 中 单 击 吕 旋 苇 负 选 项 ， 选 取 图 3.2.4 
所 示 的 两 个 平面 (shaft 中 的 基准 平面 RIGHT 和 bush 中 的 基准 平面 RIGHT ) 为 旋转 轴 人 参考， 
如 图 3.2.5 所 示 。 


局 Connection 1 [四 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 ee - 
平 乏 TT. 理 0.0 
旋转 轴 如 置 零 位 置 
， 旋转 轴 : 选取 gl BUSK: RIGHT :Fl (基准 平面 | 门 ] 自用 重新 生成 值 
ey 八 
,7 这 两 个 平面 SHAFT:RISHT:F1 ! 忒 准 平面 ) 门 最 小 限制 -180 0 
[|] 量 去 限制 180.0 
动 章 尾 性 >> 
新 建 集 
图 3.2.4 设置 旋转 轴 人 参考 图 3.2.5 ”设置 旋转 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 ， 意 站 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
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键 确认 ; 选中 呀 自用 重新 生成 值 复 选 框 。 
3.2.5 所 示 的 站 喜 界面 中 的 部 分 选项 说 明 如 下 : 


@ 3 当 表 位 音 : 根据 旋转 轴 参 考 平面 设置 约束 的 位 置 值 ， 当 两 参考 平面 重合 且 法 向 相同 
时 ， 位 置 值 为 0， 输入 位 置 值 并 按 Enter 键 ， 该 值 立 即 生效 。 
@ 重新 生 民 但 : 设置 每 次 自动 更 新 模型 时 的 位 置 值 ， 具体 操作 方法 是 在 弓 本 位置 文本 框 
中 输入 值 后 ， 单 击 ?入 按钮 。 
@ | 芝 耳 寺 位 置 : 将 当前 位 置 值 指定 为 零 位 置 , 单 击 该 按钮 后 当前 伍 置 文本 框 将 显示 0， 
而 模型 位 置 并 无 变化 。 
@ [Yi 启用 重新 生成 入， 选中 该 复 选 框 ， 每 次 再 生 模 型 时 的 位 置 均 为 可 新 生成 值 
@ “IY 最 小 限制 . 选中 该 复 选 框 ， 可 以 在 其 后 的 文本 框 中 输入 机 构 的 最 小 限制 位 置 ， 当 
机 构 运 行 位 置 超出 此 范围 时 ， 系 统 会 停止 机 构 运行 并 提出 警告 。 
@ [MV 最 大 限制 : 选中 该 复 选 框 ， 可 以 在 其 后 的 文本 框 中 输入 机 构 的 最 大 限制 位 置 ， 当 
机 构 运 行 位 置 超出 此 范围 时 ， 系 统 会 停止 机 构 运行 并 提出 警告 。 
@ 动态 对 性 ”> : 单 击 该 按钮 ， 可 以 在 图 3.2.6 所 示 的 界面 中 设置 当前 连接 的 恢复 系 
数 和 摩擦 系数 。 
@ 在 四 羡 界面 中 单 击 当前 定义 的 连接 Commsction1 捕 ) ， 将 显示 图 3.2.7 所 示 的 连接 
编辑 界面 ， 可 以 在 该 界面 中 进行 启用 /禁用 当前 连接 ， 修改 连接 名 称 ( 集 名 称 )， 修 
改 连接 类 型 ， 反 转 旋 转 方向 等 操作 ; 右 击 5omection_1 困 ) ， 可 以 将 当前 连接 删除 或 
另存 。 
世人 
总 = 0.0 下 
可 启用 摩擦 ne en 本 已 自用 集 
We = [ao 下 E 入 名 和 和 
Me = 10.0 要 旋转 轴 Conmection 1 
入 = 01 集 类 型 
忌 动态 尾 性 di En 
图 3.2.6 设置 动态 属性 图 3.2.7 ”连接 编辑 界面 


Step7. 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step8. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 拖 动 零件 bush， 验 证 销 连 接 。 
Step9. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 
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3.3 请 块 〈Slider) 连接 


滑 块 连接 的 连接 元 件 可 以 沿 厦 轴线 相对 于 附 看 元 件 移 动 ， 但 不 能 绕 轴 线 旋 转 。 背 块 连 
接 需 要 选取 一 组 轴线 、 边 线 或 柱 面 设置 轴 对 齐 约束 ， 以 定义 元 件 移动 方向 ;还 需要 一 个 平 
面 配对 (对 齐 ) 约束 ， 以 限制 连接 元 件 绕 轴 线 转动 。 滑 块 连接 提供 了 一 个 平移 自由 度 ， 没 
有 旋转 自由 上 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.03\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 slider_asm， 选 取 mmns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 cylinderprt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 piston.prt， 并 将 其 调整 到 网 3.3.1 所 示 的 位 置 。 

注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 

Step5. 创建 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 疆 前 呈 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 区 间 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.3.1 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 。 

(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 3.3.1 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 。 
轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 


旋转 ， 选取 这 两 个 平面 | | 
图 3.3.1 创建 滑 块 (Slider〉 连接 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 不 喜 界面 中 单 击 虽 平 藉 轴 选 项 ， 选 取 图 3.3.2 所 示 的 两 个 平面 
为 平移 轴 参 考 。 


图 3.3.2 ”设置 平移 轴 参 考 
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(5) 设置 位 置 参数 。 在 下 豆 界面 右 侧 当 前 位置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ; 选中 嘻 启用 重新 生成 值 复 选 框 ; 选中 喇 最 小 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -300; 
选中 呵 最 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 如 图 3.3.3 所 示 。 


放置 | 苍 动 LE 这 性 | 尾 性 
局 Connectionr 1 0 月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 便 
轴 对 齐 
计生 0.0 ™ 2 
平 乏 轴 设置 零 位 置 
各 ?ISTON: 曲面 :本 控 伸 _1;| | | Rf 启用 重新 生成 值 
加 CYLINDER: 曲面 :F1 ( 钱 昼 F A 是 小 限制 -3000 到 
避 最 二 限制 0.0 下 
动态 尾 性 >》> 
新 建 集 


图 3.3.3 ”设置 位 置 参数 


在 机 构 中 设置 “运动 轴 ” 的 意义 如 下 : 

@ 设置 运动 轴 的 当前 位 置 : 在 连接 件 和 组 件 中 分 别 选取 零 参 考 ， 然 后 输入 其 间 的 角 
度 (或 距离 )， 可 设置 该 运动 轴 的 位 置 。 定 义 伺服 电动 机 和 运行 机 构 时 ， 系 统 将 以 
当前 位 置 为 默认 的 初始 位 置 。 

@ 设置 极限 : 设置 运动 轴 的 运动 沁 围 ， 超 出 此 范围 ， 接 头 就 不 能 平移 或 转动 。 

@ 设置 再 生 值 : 可 将 运动 轴 的 当前 位 置 定 义 为 再 生 值 ， 也 就 是 用 配件 再 生 时 运动 轴 
的 位 置 。 如 果 设 置 了 运动 轴 极 限 ， 则 再 生 值 就 必须 设置 在 指定 的 限制 内 。 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 等 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 项， 拖 动 零件 piston， 验 证 滑 块 连接 。 

Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.4 ”圆柱 (Cylinder)〉 连接 


同 柱 连接 的 连接 元 件 既 可 以 绕 轴 线 相对 于 附 看 元 件 转 动 ， 也 可 以 沿 轴线 平移 ， 创 建国 
柱 连 接 只 需要 一 个 轴 对 齐 约束 。 圆 柱 连接 提供 一 个 旋转 目 由 度 和 一 个 平移 自由 度 。 
举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.0\。 
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Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 cylinder_asm， 选 取 mmns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 shaftprt， 并 使 用 上 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 bush.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.4.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 圆柱 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 荣 莉 往 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [ 查 喜 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.4.1 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 到 得 界面 如 图 3.4.2 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 


一 


图 3.4.1 创建 圆柱 《Cylinder) 连接 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 禹 ， 拖 动 零件 bush， 验 证 圆柱 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


放置 | 兢 动 | 碗 项 | 挤 性 | 尾 放 


日 Comection_1 【圆柱 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 如 市 闪 开 
BUsH:A 1 得 ): 瑟 科 伸 1 一 
名 5AFT: 1 币 ):75 ( 拉 伸 . 二 
日 平 称 轴 仿 称 
Q 旋转 轴 0.00 民 阿 


新 建 集 


图 3.4.2 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


3.5 “平面 (Planar) 连接 


平面 连接 的 元 件 既 可 以 在 一 个 平面 内 相对 于 附着 元 件 移动 ， 也 可 以 绕 着 垂直 于 该 平面 
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的 轴线 相对 于 附 独 元 件 转动 。 平 面 连接 只 需要 一 个 平面 配对 或 对 齐 约 束 。 平 面 连接 提供 了 
两 个 平移 自由 度 和 一 个 旋转 自由 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.05\。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 合 名 为 planar_asm， 选 取 mms-asn_dssi 可 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 plane01.prt， 并 使 用 上 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 plane02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.5.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 平面 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 平面 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 C 开 于 纤 项 卡 。 

(2) 定义 “平面 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.5.1 所 示 的 两 个 平面 为 “平面 ”约束 参考 ， 单 击 
民 问 按钮 ， 可 以 反 转 平面 对 齐 的 方向 ， 此 时 将 二 界面 如 图 3.5.2 所 示 。 


平面 : 选取 这 两 个 平面 


Se 
\、 鲁 
3.5.1 创建 平面 (Planar) 连接 


\ 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 园 按 钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 锅 ， 拖 动 零件 plane02， 验 证 平面 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


放置 | 移动 | 选项 | 拱 性 | 尾 性 


局 Connmnection_l1 [平面 ) 加 页 斑 启 用 
jE 约束 类型 
?LAEoz :曲面 :75 族 转 _] = 
En FLAHE01: 曲面 :FS ( 技 伸 | 重 台 
日 平移 轴 1 偏 移 
0.00 后 周 
日 旋转 轴 

状 ir 

i 元 成 连接 定 以 。 


3.5.2 “平面 ”约束 参考 
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3.6 球 (Ball) 连接 


球 连接 的 元 件 在 约束 点 上 可 以 沿 任 何方 回 相 对 于 附 看 元 件 旋转 。 球 连接 只 能 是 一 个 点 
对 章 约束 。 球 连接 提供 三 个 旋转 目 由 上 度 ， 没 有 平移 目 由 上 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.06\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 ball_asm， 选 取 mns_asm_dssi 权 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 bal01.prt， 并 使 用 具 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 ball02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.6.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 球 连 接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 守 球 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 至 间 选项 卡 。 

(2) 定义 “点 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.6.1 所 示 的 两 个 点 为 “点 对 齐 ” 约 束 参 考 ;， 此 


时 ， 划 下 界面 如 图 3.6.2 所 示 。 
本 EE 


点 对 齐 : 选取 这 两 个 点 
人 
图 3.6.1 创建 球 (Ball) 连接 


A/ AN\ 


(3) 设置 圆锥 轴 参 考 。 在 计生 界面 中 单 击 口 加 难 儿 选项， 选取 图 3.6.3 所 示 的 两 条 轴线 
为 加 锥 轴 参 卷 。 


EE Conmnecti nor 区 束 已 ， 本 
Te a 圆锥 四， 选取 这 两 条 轴线 
= -约束 类 型 
二 BALLD2 :FHTD:F8 (起 准点 ; -重信 
图 BALLD1:PHTO:F11 ( 基 淮 占 Ey I 
9 辕 谁 轴 偏 移 
0.00 1 
ws 完成 连接 定义 。 
图 3.6.2 “点 对 齐 ” 约 束 参考 图 3.6.3 设置 圆锥 轴 参 考 


(4) 设置 圆锥 开放 角度 。 在 图 3.6.4 所 示 的 划 直 界面 右 侧 的 圆 叭 开放 朋 度 的 文本 框 中 输 
入 值 60， 并 按 Enter 键 确 认 ， 单 击 与 册 按钮， 如 图 3.6.5 所 示 。 
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辐 Connection_1 !( 球 】 


点 对 齐 当前 位 置 
圆锥 轴 
BALD2:A 辆 1: 凡 畏 5 到 


并 BALLD1 2 ( 轴 ):F5 [ 拉 伟 


圆锥 开交 和 角度 站 
动态 尾 性 》》 后 疝 
新 建 集 
图 3.6.4 “放置 界面 图 3.6.5 ”设置 圆锥 开放 角度 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 球 连 接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 拖 动 零 件 ball02， 验 证 球 连 接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.7 ”轴承 (Bearing) 连接 


轴承 连接 是 球 连接 和 请 动 杆 连接 的 组 合 ， 在 这 种 英 型 的 连接 中 ， 连 接 元 件 既 可 以 在 约 
束 点 上 沿 任何 方 同 相对 于 附 看 元 件 旋 转 ， 也 可 以 沿 对 齐 的 轴线 移动 。 轴 承 连 接 需 要 的 约束 
是 一 个 点 与 边线 (或 轴 ) 的 对 章 约 束 。 轴 承 连 接 提供 一 个 平移 目 由 上 度 和 三 个 旋转 自由 度 。 

蕉 例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.07\。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 bearing_asm， 选 取 mms-asn-dssi 杰 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 bearing01.prt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 bearing02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.7.1 所 示 的 位 置 。 


点 对 齐 : 选取 轴线 和 点 ~ ~ wD 
\ 
\ 


图 3.7.1 创建 轴承 (Bearing) 连接 


Step5. 创建 轴承 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 “号 轴 蚤 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
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菜单 中 的 半生 选项 卡 。 


(2) 定义 “点 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.7.1 所 示 的 轴线 和 点 为 “点 对 齐 ” 约 束 参 考 ; 
此 时 | 柱 直 界面 如 图 3.7.2 所 示 。 


局 Connection 1 [坦承 ) 光束 已 且 用 
让 点 对 齐 


也 用 BEARITHS02:FNTO:FT ! 共 洪 
中 -重合 [= 
ED PEARIHGO1 :A 1 ( 轴 ) :FB 中 


芍 束 类 型 


日 平移 四 起 移 
咏 加 维和 轴 0.00 
新 建 集 


状况 


图 3.7.2 “点 对 齐 ” 约 束 参 考 


(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 豆 界面 中 单 击 吕 乎 芒 负 选项 ， 选 取 图 3.7.3 所 示 平 面 为 平移 
轴 参 考 ; 在 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -5, 并 按 Enter 键 确认 ; 选中 [9 自用 重新 生成 值 
复 选 框 ， 选 中 辐 量 小 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -10; 选中 F 最 大 限制 复 选 框 ， 在 


其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 如 图 3.7.4 所 示 。 


忆 Connection_1 {轴承 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
点 对 齐 
平 乏 轴 -5.0 再 六 六 0.0 
平移 轴 ， 选 取 该 平面 时 | FEARIHG01 : 曲面 :FS ( 拉 悍 莘 症 震 位 置 ~ 
' 和 丙 天 机 口 启用 重新 生成 什 
1 FY 最 小 银 制 | -10.0 ™ 
1 
[Yi 最 去 限制 0.0 
动态 尾 性 > 
新 建 集 
图 3.7.3 ”设置 平移 轴 参 考 图 3.7.4 平移 轴 位 置 参数 


(4) 以 是 加 锥 轴 参 竹 。 存 | 放置 男 而 中 单 击 操 画 难 鲍 尘 项， 选取 图 37.5 所 示 的 两 条 轴线 
7 圆锥 轴 参 考 ; 在 圆 肉 天 交角 度 


的 文本 框 中 输入 值 60， 并 按 Enter 键 确 认 ， 单 击 芋 向 按钮 ， 如 
到 3.7.6 所 示 。 


圆锥 轴 : 选取 这 两 条 轴线 


4 
’ 
’ 


1 

/ 1 

一 /人 1 
/ 


图 3.7.5 ”设置 圆锥 轴 参 考 
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是 Connection_1 {轴承 】 
占 对 齐 当前 位 置 
平 乏 轴 
圆锥 轴 ED.0 理 


FEEARIHSD02 :1 iT:F5 (旋转 


BEARINGD1: 和 1 项 1 了 6 出 | | 同 叭 开 前 角度 


动态 尾 性 >》 度 疝 


新 建 集 


图 3.7.6 ”圆锥 轴 位 置 参数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 尝 按钮 ， 完 成 轴承 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项 ， 拖 动 零件 bearing02， 验 证 轴承 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.8 了 刚性 “Rigid) 连接 


刚性 连接 中 的 连接 元 件 和 附着 元 件 间 没有 任何 相对 运动 ， 它 们 构成 一 个 单一 的 主体 。 

创建 刚性 连接 时 ， 可 以 添加 重合 、 平 行 等 普通 装配 约束 ， 但 无 论 添 加 的 约束 是 否 使 元 件 完 
全 定义 ， 完 成 连接 后 的 元 件 始终 会 与 附 看 元 件 相对 固定 。 刚 性 连接 不 提供 平移 日 由 上 度 和 放 
转自 由 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.08\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 猜 配 梗 型， 命名 为 rigid_asm， 选 取 mms-asm-assi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 rigid01.prt， 并 使 用 内 黑 认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 rigid02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.8.1 所 示 的 位 置 。 


“重合 ” 约束 (一 ): “重合 ”约束 (二): 
这 两 个 平面 重合 八 、 这 两 个 平面 重合 


“重合 ”约束 (三 ): 这 两 个 平面 重合 ] 


图 3.8.1 创建 刚性 〈Rigid) 连接 
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Step5. 创建 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 站 出 性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 葛 香 尘 项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -上 醒 合 选项 ， 选 取 图 3.8.1 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 三 各 界面 如 图 3.8.2 所 示 。 


思 Conmection_1 拘 | 性 ) KW 约束 已 启用 


曹 语 
3 型 
各 RIGID02: 曲面 :F4 t 伸 出 本 a 
出 RIGIDO1 : 曲面 :F4 ( 促 出 项 二 要: 
中 新 建 约 束 坊 乏 


| 


状况 
新建 集 部 分 约束 


图 3.8.2 “重合 ”约束 〈 一 ) 


(3) 定义 “重合 ”约束 〈 二 )。 在 | 芒 直 界面 中 单 击 车 新 建 为 砚 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重 汪 选项 ， 选 取 图 3.8.1 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 。 

(4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步骤 (3) 选取 图 3.8.1 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 约 
束 〈 三 ) 的 参考 。 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 匆 ， 尝 试 拖 动 零件 rigid02， 验 证 刚性 连接 。 

Step8. 保存 机 构 模 型 。 


3.9 ” 焊 ‘Weld) 连接 


焊 缝 连接 可 以 将 两 个 元 件 粘 接 在 一 起 。 在 这 种 类 型 的 连接 中 ， 连 接 元 件 和 附着 元 件 间 
没有 任何 相对 运动 。 焊 颖 连接 的 约束 只 能 是 坐标 系 对 齐 约束 。 焊 颖 连接 不 提供 平移 自由 度 
和 旋转 自由 度 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.09\。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 weld_asm， 选 取 "sasm-dssi 可 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 weld01.prt， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 weld02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.9.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 焊 缝 连接 。 
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(1) 在 连接 列表 中 选取 器 昌 蚂 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 芒 站 选项 卡 。 

(2) 定义 “坐标 系 ”约束 。 选 取 图 3.9.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 ， 此 时 卫 豆 界 
面 如 图 3.9.2 所 示 。 


这 两 个 坐标 系 对 齐 ~ 、_ 
: ， .si 


0 
图 3.9.1 创建 焊 纤 (Weld) 连接 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 爆 颖 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 尝 试 拖 动 零件 weld02， 验 证 焊 颖 连接 。 
Step8. 保存 机 构 模 型 。 


己 Comection_ 1 小手 ) 光束 已 所 用 
中 坐标 系 
吧 j VELD02:CS0:75 给 标 系 )| 上 和 
半生 WELD01:CS0:F6 (坐标 系 ) L$, 
坊 移 
0.00 
状况 
条 完成 连接 定义 。 


图 3.9.2 “坐标 系 ” 约 束 参 考 

刚性 连接 和 焊 缝 连接 的 比较 : 

@ ”刚性 接头 允许 将 任何 有 效 的 组 件 约束 组 聚合 到 一 个 接头 类 型 。 这 些 约束 可 以 是 使 
装配 元 件 得 以 国定 的 完全 约束 集 或 部 分 约束 子 集 。 

@ 装配 零件 、 不 包含 连接 的 子 组件 或 连接 不 同 主体 的 元 件 时 ， 可 使 用 刚性 接头 。 

@ 焊 颖 接头 的 作用 方式 与 其 他 接头 类 型 类 似 ， 但 零件 或 子 组 件 的 放置 是 通过 对 齐 坐 
标 系 来 固定 的 。 

@ 当 装 配 包 含 连接 的 元 件 且 同一 主体 需要 多 个 连接 时 ， 可 使 用 焊 颖 接头 。 焊 颖 连接 
允许 根据 开放 的 自由 度 调整 元 件 以 与 主 组 件 匹 配 。 

@ 如 果 使 用 刚性 接头 将 这 有 连接 的 子 组 件 装配 到 主 组 件 ， 子 组 件 连 接 将 不 能 运动 。 
如 果 使 用 焊 缝 连接 将 带 有 “机 械 设 计 ” 连 接 的 子 组 件 装配 到 主 组 件 ， 子 组 件 将 参 
照 与 主 组 件 相同 的 坐标 系 ， 且 其 子 组 件 的 运动 将 始终 处 于 活动 状态 。 
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3.10 槽 “Solt) 连接 


槽 连接 可 以 使 元 件 上 的 一 点 始终 在 另 一 元 件 中 的 一 条 曲线 上 运动 。 点 可 以 是 基准 点 或 
元 件 中 的 顶点 ， 曲 线 可 以 是 基准 曲线 或 3D 曲线 。 创 建 槽 连接 约束 需要 选取 一 个 点 和 一 条 曲 
线 对 齐 。 由 于 槽 连接 在 运动 时 不 会 考虑 零件 之 间 的 干涉 ， 所 以 在 创建 连接 时 要 注意 点 和 曲 
线 的 相对 位 置 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.10。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 solt_asm， 和 选取 mms-asm-dssi 本 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 solt01.prt， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 solt02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.10.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 槽 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 皖 交 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 站 豆 选项 卡 。 

(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选取 图 3.10.1 所 示 的 点 和 曲线 为 约束 参考 ， 此 时 更生 
界面 如 图 3.10.2 所 示 


直线 上 的 点 : 选 增 m 
取 此 点 和 直线 / “” 


< 人 : 


图 3.10.1 创建 模 (Solt) 连接 


说 明 : 此 处 “直线 上 的 点 ?为 软件 的 翻译 错误 ， 应 为 “曲线 上 的 点 ”。 


局 Connection 1 全 ) 区 束 已 启用 
中 直线 上 的 点 0 
同和 s0LT02:FHNTD:F6 ! 共 准点 ; i 
名 3s0LT01: 曲线 :TB ( 草 绽 1 —- Hd 
模 轴 坊 入 
D.DD 
状况 
完成 连接 定义 。 


图 3.10.2 “直线 上 的 点 ”约束 参考 
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Step6. 创建 平面 连接 。 

说 明 : 槽 连接 添加 完成 后 ， 需 要 继续 添加 一 个 平面 连接 ， 以 限制 元 件 相 对 于 点 的 旋转 
运动 ， 避 免 元 件 运动 时 发 生 干 涉 。 

(1) 在 图 3.10.2 所 示 的 于 捍 界 面 下 方 单 击 “新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 
的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 吕 平面 选项 ， 如 图 3.10.3 所 示 。 


由 Conmnection 1 情 ) A 已 启用 集 
局 Comnneetion 2 平面) 
办 平面 call 
选择 示人 忻 项 Conmnection 2 
选择 装配 项 集 尖 型 
二 平面 * 
. 状况 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 


图 3.10.3 “平面 ”约束 参考 


(2) 定义 “平面 ”约束 。 分 别 选取 图 3.10.4 所 示 的 两 个 平面 为 “平面 ”约束 参考 ， 单 
击 择 后 按钮 ， 可 以 反 转 平面 对 齐 的 方向 。 


平面 ， 选 取 这 两 个 平面 
pe 
’ 1 


图 3.10.4 创建 平面 〈Planar) 连 

Step7. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step8. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 名， 尝试 拖 动 零件 solt02， 验 证 连接 。 

Step9. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 

注意 : 

@ 可 以 选取 下 列 任 一 类 型 的 曲线 来 定义 楷 : 封闭 或 不 封闭 的 平面 或 非 平面 曲线 、 边 
线 、 基 准 曲线 。 

@ 如果 选取 多 条 曲线 ， 这 些 曲线 必须 连续 。 

@ 如果 要 在 曲线 上 定义 运动 的 端点 ， 可 在 曲线 上 选取 两 个 基准 点 或 顶点 。 如 果 不 选 
取 端 点 ， 则 默认 的 运动 端点 就 是 所 选取 的 第 一 条 和 最 后 一 条 曲线 的 最 末端 
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@ 可 以 为 楷 端 点 选取 基准 点 、 顶 点 ， 或 者 曲线 边 、 曲 面 ， 如 果 选 取 一 条 曲线 、 边 或 
曲面 ， 楷 端点 就 在 所 选 图 元 和 槽 曲线 的 交点 。 可 以 用 从 动机 构 点 移动 主体 ， 该 从 
动机 构 将 从 模 的 一 个 端点 移动 到 另 一 个 端点 。 

@ 如 果 不 选 取 端 点 ， 模 -从 动机 构 的 默认 端点 就 是 为 槽 所 选 的 第 一 条 和 最 后 一 条 曲线 
的 最 末端 。 

@ ”如果 为 楷 - 从 动机 构 选取 一 条 闭合 曲线 ， 或 选取 形成 一 闭合 环 的 多 条 曲线 ， 就 不 必 指 
定 端点 。 但 是 ， 如 果 选 择 在 一 闭合 曲线 上 定义 端点 ， 则 最 终 横 将 是 一 个 开口 档 。 通 过 


单 击 民生 按钮 可 以 指定 原始 闭合 曲线 的 哪 一 部 分 将 成 为 开口 档 ， 如 图 3.10.5 所 示 。 


4 2S NIDA > 


闭合 的 槽 曲线 开口 槽 曲线 反 向 (Flip) 的 曲线 槽 
图 3.10.5 楷 曲 线 的 定义 


3.11 常规 (General) 连接 


各 规 连 接 是 同 元 件 中 施加 一 个 或 数 个 约束 ， 然 后 根据 约束 的 结 采 来 判断 元 件 的 目 由 度 
及 运动 状况 。 在 创建 第 规 连 接 时 ， 可 以 在 元 件 中 添加 距离 、 定 辣 和 重合 等 约束 ， 根 据 约束 
的 结 末 ， 可 以 实现 元 件 间 的 旋转 ， 平 移 、 清 动 等 相对 运动 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.11。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 general_asm， 选 取 mmns_asm_desi 本 模板 。 

Step3. 引入 元 件 general.prt， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 再 次 引入 元 件 general.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.11.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 常规 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 潮 龟 轴 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 站 豆 选项 卡 。 

(2) 定义 “自动 ”约束 。 选 取 图 3.11.1 所 示 的 两 个 曲面 为 约束 参考 ， 此 时 下 宇 界面 
如 图 3.11.2 所 示 。 
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选取 这 两 个 曲面 
BY 
/ 
/ | 


图 3.11.1 创建 第 规 (General) 连接 


局 Connection_1 (常规) 芍 束 已 局 用 
草 合 
3 型 
同和 EHERAL: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _ 0 
轴 GEHERAL: 曲面 :了 5 ( 控 伸 1 My 
中 新 建 苞 束 袁 称 
加 Translationl 0.00 | 


加 Rotationl 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 尽 。 


图 3.11.2 “重合 ”约束 参考 


Step6. 单 击 操 控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 常规 连接 的 创建 ， 

Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 匆 ， 尝 试 拖 动 第 二 次 引入 的 零件 ， 验 证 连接 。 
说 明 : 此 处 常规 连接 的 结果 与 圆柱 连接 的 结果 相同 。 

Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.12 6 目 由 度 ‘6DOF) 连接 


6 目 由 度 (6DOF) 连接 的 元 件 具有 3 个 平移 轴 和 3 个 旋转 轴 共 6 个 日 由 上 度 ， 创建 此 连 
接 时 ， 需 要 选择 两 个 基准 坐标 系 为 参考 ， 并 能 在 元 件 中 指定 3 组 点 参考 来 限制 3 个 平移 轴 
的 运动 限制 。 该 接头 不 会 影响 元 件 之 间 的 相对 运动 ， 可 以 用 于 创建 伺服 电动 机 和 任何 连接 
7 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.12。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 钱 配 模型 ， 命 名 为 6DOF_asm， 和 选取 mms-asm-des 可 模板 。 

Step3. 引入 元 件 6;DOF.prt， 并 使 用 刁 黑 站 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 再 次 引入 元 件 6DOF.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.12.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 6 目 由 上 度 连 接 。 
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(1) 在 连接 列表 中 选取 准 Hoo? 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [于 吾 纤 项 卡 。 

(2) 定义 “坐标 系 对 齐 约 束 。 选 取 图 3.12.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 辟 辕 
界面 如 图 3.12.2 所 示 。 


选取 这 两 个 坐标 系 


图 3.12.1 创建 6 目 由 度 (6DOF) 连接 


局 Cormectior 5 (BDOF) 光 囊 已 自用 
中 坐标 系 对 亨 
品 芍 束 尖 型 
A EDOF :PRT CSYS DEF:F4E 于 位 
Ell BDOF:FRT CSYS DEF:T4 轿 =- 
日 平移 轴 1 坊 移 
日 平 物 轴 2 0.00 
昌平 乏 轴 3 ee 
元 成 连接 定 愉 。 


图 3.12.2 “坐标 系 对 齐 ” 约 束 参考 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 和 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 装 ， 尝 试 拖 动 第 二 次 引入 的 零件 ， 验 证 连接 。 
Step8， 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.13 万 器 CGimbal) 连接 


创建 万 同 (Gimbal〉 连 接 需 要 指定 一 组 坐标 系 为 参考 ， 元 件 可 以 绕 坐 标 系 的 原点 进行 
目 由 旋转 。 

举例 说 明 如 下 : 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.13。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 状 配 模型 ， 命 名 为 gimbal_asm， 选 取 mms-asm-dassi 枉 横 板 。 

Step3. 引入 元 件 gimbal01.prt， 并 使 用 上 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 元 件 gimbal02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.13.1 所 示 的 位 置 。 
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Step5. 创建 万 癌 连 接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 :五 让 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 总 置 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 华 标 系 对 齐 ” 约 束 ,选取 图 3.13.1 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 误 轩 


界面 如 图 3.13.2 所 示 。 
ee / 


图 3.13.1 创建 万 同 (Gimbal) 连接 


选取 这 两 个 坐标 系 


| 人 
1 ~~、 
A 


-CSYS_-DEF 


思 Conneetion 1 人 向) 芍 束 已 启用 
中 坐标 系 
约束 类 型 
i IMEALD2: PRT LS DEF: 居中 
BY SINBALD1 :PRT_CSYS_DEF: bd 
偏 称 
0D.00 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.13.2 “坐标 系 对 齐 ” 约 束 参 考 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 尝 试 拖 动 零件 gimbal02， 验 证 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 。 


3.14 修复 失败 的 深 配 


1. 失败 的 装配 
有 了 时候, “连接 ”操作 、“ 拖 动 ” 或 “运行 ”机 构 时 ， 系 统 会 提示 “ 状 配 失败 ”信息 ， 
这 可 能 是 由 于 未 正确 指定 连接 信息 ， 或 者 因为 主体 的 初始 位 置 与 最 终 的 装配 位 置 相 距 太 远 


和 
下 坟 oo 


如 末 竣 配件 未 能 连 拷 ， 应 检查 连接 定义 是 否 正 确 。 应 检查 机 构 猴 置 内 的 连接 是 如 何 组 
合 的 ， 以 确 你 其 其 有 协调 性 。 也 可 以 锁定 主体 或 连接 并 删除 环 连接 ， 以 合 看 在 个 太 复 洒 的 
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情况 下 ， 机 构 装 置 是 否 可 以 装配 。 最 后 ， 可 以 创建 新 的 子 机构 ， 并 个 别 查 看 ， 研 究 它们 如 
何 独立 工作 。 通 过 从 可 工作 的 机 构 装置 中 有 系统 地 逐步 进行 ， 并 一 次 增加 一 个 小 的 子 系统 ， 
可 以 创建 非常 复杂 的 机 构 装 置 并 成 功 运行 。 
如 果 运 行 机 构 时 出 现 “ 北 配 失 败 ” 信 息 ， 则 很 可 能 是 因为 无 效 的 伺服 电动 机 值 。 如 果 
对 某 特 定时 间 所 给 定 伺 服 电动 机 的 值 超出 可 取 值 的 范围 ， 从 而 导致 机 构 闭 置 分 离 ， 系 统 将 
声明 该 机 构 不 能 装配 。 在 这 种 情况 下 ， 要 计算 机 构 装 置 中 所 有 伺服 电动 机 的 给 定 范围 以 及 
局 动 时 间 和 结束 时 间 。 使 用 伺服 电动 机 的 较 小 振幅 ， 是 进行 试验 以 确定 有 效 范 围 的 一 个 好 
的 方法 。 人 和 伺服 电动 机 也 可 能 会 使 连接 超过 其 限制 ， 可 以 关闭 有 可 能 出 现 此 情形 连接 的 限制 ， 
并 重新 进行 运行 来 研究 这 种 可 能 性 。 
修复 失败 装配 的 一 般 方 法 : 
@ 在 模型 树 中 用 鼠标 右键 单 击 元 件 ， 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 思 辑 定 芝 命令 ， 查 看 系 
统 中 环 连接 的 定向 箭头 。 通 常 ， 只 有 闭合 环 的 机 构 装 置 才 会 出 现 失败 ， 包 括 具 有 
凸轮 或 槽 的 机 构 装 置 ， 或 者 超出 限制 范围 的 带 有 连接 限制 的 机 构 装置 。 
@ 检查 装配 件 公 差 ， 以 确定 是 否 应 该 更 严格 或 再 放宽 一 些 ， 尤 其 是 当 蒜 配 取 得 成 功 
但 机 构 装 置 的 性 能 不 尽 如 人 意 时 。 要 改变 绝对 公差 ， 可 调整 特征 长 度 或 相对 公差 ， 
或 两 者 都 调整 。 装 配件 级 和 零件 级 中 的 Creo 精度 设置 也 能 影响 装配 件 的 绝对 公差 。 
查看 是 否 有 锁定 的 主体 或 连接 ， 这 可 能 会 导致 机 构 装 置 失败 。 
@ 尝试 通过 使 用 拖 动 对 话 框 来 禁用 环 连接 ， 将 机 构 装 置 重新 定位 到 靠近 所 期 望 的 位 
置 ， 然 后 司 用 环 连接 。 


2. 装配 件 公 差 


绝对 闫 配件 公 莽 是 机 械 位 置 约束 允许 从 完全 装配 状态 偏离 的 最 大 值 。 绝 对 公差 是 根据 
相对 公关 和 特征 长 度 来 计算 的 。 相 对 公差 是 一 个 系数 ， 默 认 值 是 0.001， 即 为 模型 特征 长 虔 
的 0.1%; 特征 长 度 是 所 有 老 件 长 度 的 总 和 除 以 零件 数 后 的 结果 ， 和 零件 长 度 〈 或 大 小 ) 是 指 
包含 整个 零件 的 边界 框 的 对 角 长 度 。 计 算 绝 对 公关 的 公 陈 为 

绝对 公庄 = 相对 公差 XxX 特征 长 度 

改变 绝对 装配 件 公 差 的 操作 过 程 为 : 

Stepl1. 选择 下 拉 菜 单 文件 ” > 
性 ”对 话 框 。 

Step2. 在 “模型 属性 “对 话 框 的 获取 区 域 中 单 击 视 物 后 面 的 ex 选项 ， 系 统 弹 出 “ 议 
置 ” 对 话 框 。 如 果 要 改变 装配 件 的 “相对 公差” 设置 ， 可 在 | 组 中 2 委 的 文本 框 中 输入 0~0.1 
的 值 。 默 认 值 0.001 通常 可 满足 要 求 。 


模型 尾 性 


准备 IE) k m= 本 让. 命令 ， 系统 弹 出 66 模型 属 
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Step3. 如 果 要 改变 “特征 长 度 ” 设 置 ， 可 在 划 王 s 且 的 文本 框 中 输入 其 他 值 。 当 最 大 零 
件 比 最 小 零件 大 很 多 时 ， 应 考虑 改变 这 项 设置 。 
Step4. 在 装配 件 失 败 情 况 下 , 如 果 不 让 系统 发 出 警告 提示 , 可 取消 选中 重 草 秆 划 区 域 中 


的 口 汪 和 寺 。 复 选 框 。 
Step5. 单 击 交 焉 按钮 。 
3.15 ”机构 创建 范例 1 一 一 槽 轮机 构 
范例 概述 


机 构 模 型 的 设计 与 组 期 是 使 用 软件 进行 运动 分 析 的 基础 ， 也 是 最 重要 的 步骤 ， 只 有 机 
构 模 型 设计 正确 ， 各 元 件 连接 完整 ， 才 能 保证 接 下 来 的 仿真 步骤 顺利 进行 。 本 范例 将 介绍 
楼 轮机 构 的 创建 过 程 。 在 本 范例 中 ， 读 者 要 注意 档 (Solt ) 连接 的 应 用 技巧 和 注意 事项 。 机 
构 模 型 如 图 3.15.1 所 示 ， 在 该 机 构 中 基 座 与 连 杆 同 为 国定 主体 ， 轮 盘 作 为 主动 件 安装 在 基 
座 右 侧 并 销 钉 连接 ， 滑 块 安 半 在 连 杆 上 并 消 动 连接 ， 下 方 的 顶点 与 轮 盘 中 的 螺 线 采用 槽 连 
接 , 当 轮 盘 转动 时 ， 将 帝 动 滑 块 在 连 杆 上 滑动 ， 轮 盘 中 螺 线 的 基准 点 用 于 限制 槽 连接 的 运动 
范围 ， 需 要 预先 创建 


基 座 (base) 连 杆 (rod) 
\ 


滑 块 (slide) 轮 栓 (disk) 
图 3.15.1 ” 模 轮 机 构 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 D:creo2.16\workNAch03\ch03.15 。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 猜 配 梗 型， 命名 为 solt_mech， 选 取 mmns_asm_desi 可 模板。 
Step3. 引入 基 座 元 件 base.prt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 轮 盘 元 件 disk.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.15.2 所 示 的 位 置 。 


轮 盘 〈disk) 基 座 (base) 
\ 
\ 


平移 : 选取 这 两 个 平面 


NE 


ZZ 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
图 3.15.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step5. 创建 轮船 (disk) 与 基 座 (base) 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 式 豆 按钮， 分 别 选 取 图 3.15.2 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 下 喜 界面 如 图 3.15.3 所 示 。 


回 Conneetion_l 筷 肖 ) 约束 已 启用 
2 约束 类 型 

冲 了 ISK: 曲面 :F3 ( 拉 伸 _2) se 

名 BhsE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 二 

平移 i 

旋转 轴 0.00 捅 二 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.1$.3 “放置 ”界面 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.15.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 ,下 置 界面 如 图 3.15.4 所 示 。 


己 Commection 1 [四 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
+ 广 禄 i 
各 ISK: 曲面 :F8 ( 拉 伸 _2) 了 本 人 
由 和 BhSE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 坊 欧 
日 旋转 轴 0.00 | 
和 完成 连接 定义 。 


图 3.15.4 “放置 ”界面 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 销 连 接 的 创建 。 

Step7. 引入 连 杆 元 件 rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.15.5 所 示 的 位 置 。 

Step8. 采用 一 般 装 配 的 方法 约束 连 杆 元 件 rod.prt。 

(1) 定义 “重合 ”约束 1。 单 击 操控 板 中 的 下 前 按钮， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 框 中 选择 
本 重 侣 选项， 分 别 选 取 图 3.15.5 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ”约束 的 参考 ， 此 时 总 重 界面 如 
图 3.15.6 所 示 。 
重合 1: 选取 这 两 条 轴线 


连 杆 (rod) 
\ 


\ 


i 


一 
重合 2: 选取 这 两 个 平面 


图 3.1$.5 ”定义 重合 约束 
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局 集 5 骨 户 定 作 ) [Mf 约束 已 启用 
让 重合 加 刺 类 型 
Bg ROD:A2( 轴 ):F2 科 伸 2 一 一 a 
国 3AsE:A 1 和 轴 ): 了 2 近 伸 ; 十 到 5 My 
重合 a 
新 建 约 束 0.00 丘 生 
状 亏 
Fw 区 许 候 设 
人 完全 约束 


图 3.15.6 “放置 ”界面 


(2) 定义 “重合 ”约束 2。 在 “放置 ”界面 中 单 击 中 新 建 约 束 字符 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 
框 中 选择 工 重信 选项 ， 分 别 选取 图 3.15.5 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 的 参考 ， 此 时 界面 
下 部 的 蕉 吕 栏 中 显示 的 信息 为 完全 各 素 |， 此 时 芒种 界面 如 图 3.15.7 所 示 。 


是 和 集 5 [用 户 定 允 ) RMW 汐 束 已 启用 
重合 
中 重合 约束 关 型 
gg ROD: 曲面 :了 1 ( 拉 伸 _1) 二 要 人 7 
量 W 3A3E: 曲面 :Fl 拉 伸 _11 偏 移 
新 建 芍 束 0.00 | 
闫 i 
是 欧 许 眉 设 
新 建 集 完全 约束 


图 3.15.7 “放置 ”界面 


Step9. 单 击 操控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 约束 的 创建 ， 结 果 如 图 3.15.8 所 示 。 


图 3.15.8” 连 杆 装配 结果 


Step10. 引入 请 块 元 件 slide.prt， 并 将 其 调整 到 网 3.15.9 所 示 的 位 置 。 

Step11. 创建 消 块 (slide) 元 件 与 连 杆 (rod) 之 间 的 “ 清 块 ”连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 诠 中 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 英吉 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.15.9 所 示 的 两 条 轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 蓝 和 站 界面 如 图 3.15.10 所 示 。 
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0 -旋转 : 选取 这 两 个 平面 
1 ”7/ 


bv 
轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 


rm 一 一 一 一 一 


3.15.9 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


ECarmection 3 1 月 块 ) 
中 轴 对 齐 

旋转 

昌平 称 轴 
外 Conmection 2B 忻 草 ) 


新 建 集 


3.15.10 


[Yi 已 启用 集 
集 和 名称 


[Connection 3 | 
集 尖 型 
已, 滑 块 | 反 符 | 


状况 
完成 连接 定 ,*。 


“放置 ”界面 


(3) 定 义 “ 旋 转 ” 约 束 ,分 别 选取 图 3.15.9 所 示 的 两 个 平面 为 < 旋转 ”约束 参考 ,此 时 总和 


界面 如 图 3.15.11 所 示 。 


局 Corneetion 3 1 月 块 ) 
轴 于 齐 
中 施 特 


sLIDE: 曲面 :Fl (旋转 _1) 


En BASE: 曲面 :Fl ( 拉 圳 _1) | 


日 平 称 轴 
由 [Correction 26 ( 穗 ) 
新 建 集 


多 3.15.11 


光束 已 启用 


约束 尖 型 
] [让 


坊 称 
695. 70 


| 上 捕 向 
完成 广 接 定义 。 


“放置 ”界面 


Step12. 将 请 块 《slide) 元 件 调 整 到 图 3.15.12 所 示 的 大 致 位 置 。 


滑 块 元 件 Cslide).、 


\ 


3.15.12 


Step13. 创建 槽 连接 。 


调整 滑 其 位 置 
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(1) 在 襄 剖 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 花 炬 选项 。 

(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 ( 连 杆 元 件 中 的 基准 点 PNTO) 
和 曲线 ( 轮 盘 元 件 中 的 螺 线 ) 为 约束 参考 ， 此 时 了 束 豆 界面 如 图 3.15.14 所 示 。 


直线 上 的 点 : 选取 此 点 和 曲线 


Sm 


四 
ee 
> 


由 [Connection 3 1 月 块 ] 区 上 束 已 启用 
是 Connection 4 别 1 | 
中 直线 上 的 点 


中 1 sLITDE:FNT0:73 (基准 点 ) 重合 
同和 DISK: 曲线 :75 (曲线) 篇 区 
模 轴 0.00 


新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 3.1$.14 “放置 ”界面 


(3) 在 亚 二 界面 下 方 单 击 条 铀 选 项 ， 在 右 侧 当前 但 生 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 13000， 
并 按 Enter 键 确认 ; 选中 [Yi 量 小 限制 复 选 框 ， 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 1〈 轮 盘 元 件 中 的 基准 
点 PNT1) 为 最 小 限制 参考 ， 选 中 [Yi 景 大 限制 复 选 枉 ， 选 取 图 3.15.13 所 示 的 点 2〈 轮 盘 元 件 
中 的 基准 点 PNT0) 为 最 大 限制 参考 ， 此 时 ， 京 各 界面 如 图 3.15.15 所 示 。 


国 Connection_2 ( 沸 块 ， 当前 位 置 重新 生成 值 
是 Cormection_ 3 但 ) 
i 2TB9 日 惠 四 0.0 
模 轴 三 
选择 装配 零 毒 考 [| 启用 重新 生成 值 


FY 最 小 ER 市 DISEK: PHT1:F9 [天 准点) 
[Yi 最 去 限制 DISK: PHTO:F9 [ 功 准 点 ) 
动态 尾 性 >> 反 疝 
新 建 集 


图 3.15.15 “放置 ”界面 


Step14. 单 击 操控 板 中 的 尝 按钮 ， 完 成 约束 的 创建 。 
Step15. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 名 ， 尝 试 拖 动 滑 块 (slide) 元 件 零件 ， 验 证 


连接 。 
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Step16. 再生 机构 模型 ， 然 后 你 存 机 构 模型 。 


范例 概述 : 


3.16 机构 创建 学 例 2 一 一 万 向 市 机 构 


本 范例 将 介绍 万 向 节 机 构 的 创建 过 程 ， 在 该 机 构 中 基 座 为 固定 主体 ， 两 支 轴 又 安装 在 
基 座 上 并 分 别 采 用 圆柱 连接 ， 轴 又 之 间 添 加 万 向 连接 约束 ,十字 轴 采 用 圆柱 约束 安装 在 轴 
又 中 对 应 的 孔 上 ， 当 机 构 中 的 任 一 轴 又 旋转 时 ， 可 以 带动 十 字 轴 及 男 一 轴 双 旋转。 在 本 范 
例 中 ， 读 者 要 注意 万 向 (Gimbal ) 连接 的 应 用 技巧 和 注意 事项 ， 另 外 在 设计 轴 又 时 ， 要 预 
先 在 配合 位 置 添加 基准 坐标 系 ， 以 用 于 创建 万 向 约束 。 机 构 模 型 如 图 3.16.1 所 示 。 


Stepl 
Step2 
Step3 


Step4. 


Step5 


基 座 (base) 轴 又 2 (ink02) ~” 十字 轴 (joint) 轴 又 1 (link01) 
\ / 


3.16.1 万 问 节 机 构 
将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.16。 
新 建文 件 。 新 建 一 个 状 配 模型 ， 命 名 为 gimba_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
引入 基 座 元 件 base.prt， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
引入 第 一 个 轴 又 元 件 link01.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.16.2 所 示 的 位 置 。 
创建 轴 又 1 (ink01) 与 基 座 (base) 之 间 的 圆柱 连接 1。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 器 圆柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 莹 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.16.2 中 的 两 条 
轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.16.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 轴线 基 座 (base) 轴 义 1 (link01) 


zi 
”/ 


3.16.2 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 1 
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户 Connection 1 【圆柱 ) FA 蕊 局 用 集 
卓 轴 对 齐 
昌 平 称 轴 集 名 称 _ 
吾 旋转 轴 Conmnectiorn 1 | 
集 类 型 
区 本 。 |"| 友 向 
状 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.16.3 “放置 ”界面 


(3) 拖 动 轴 又 1 至 图 3.16.2 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step6. 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 

Step7. 引入 第 二 个 办 又 元 件 link02.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.16.4 所 示 的 位 置 。 
轴 对 齐 : 0 2 条 轴线 轴 又 2 (link02) 


\ 
= 


» 


3.16.4 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 2 


Step8. 创建 轴 又 2 (ink02) 与 基 座 (base) 之 间 的 圆柱 连接 2。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 荣 国 往 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 划 站 按钮， 分别 选取 图 3.16.4 中 的 两 条 
轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 臣下 界面 如 图 3.16.5 所 示 。 


局 Connection B 【圆柱 ) 约束 已 启用 
日 轴 对 谓 各 页 关 型 
万 ranz:x2 磺 ):710 听 | 和 
BAsE:A 5 秽 ):F10 昱 伸 | 
日 平 称 轴 坊 稳 
咏 旋转 轴 0.00 所 向 
状况 
a 完成 尝 接 定 欠 ，。 


图 3.16.5 “放置 ”界面 


(3) 拖 动 轴 又 2 至 图 3.16.4 所 示 的 大 致 位 置 。 


Step9. 创建 两 轴 又 之 间 的 万 向 〈Gimbal) 连接 。 
(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 
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列表 中 选择 “万 身 选 项。 
(2) 定义 “坐标 系 对齐 ” 约 束 。 选取 图 3.16.6 所 示 的 两 个 坐标 系 为 约束 参考 , 此 时 如 卫 
界面 如 图 3.16.7 所 示 。 


选取 这 两 个 坐标 系 


1 
、 
I 、 
\ 了 人 
PRI_CSYS_D 


图 3.16.6 ”创建 万 同 〈Gimbal) 连接 


FF Connection 日 【圆柱 ) 区 束 已 启用 
是 Connection 7 [向 ) 
中 坐标 系 
部 LINEDA:FRT CSYS DEF:F: 居中 加 


LINED1: PRT_CSYS_DEF: Fe | 仿 黎 


0.00 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.16.7 “放置 ”界面 


(3) 拖 动 轴 又 2 至 图 3.16.6 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step10. 单 击 操控 板 中 的 半 核 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step11. 引入 十 字 轴 元 件 joint.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.16.8 所 示 的 位 置 。 

Step12. 创建 轴 义 1 Uink01) 与 十 学 轴 (joint) 之 间 的 圆柱 连接 3。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 茵 国 往 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 1。 单 击 操控 板 中 的 下 坪 按钮 ， 分别 选取 图 3.16.8 中 的 两 条 
轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 1 的 参考 ， 此 时 下 豆 界面 如 图 3.16.9 所 示 。 


轴 对 齐 1: 选取 这 两 条 轴线 
人 


3.16.8 ”创建 圆柱 《Cylinder) 连接 
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局 Connection $$ 【 圆 柱 ) 光束 已 息 用 
A 约束 类 型 
鄙 JOTNT:A2 得 ):F7 ( 控 伸 , | 下 
鄙 Eraol:A 1 铀 ):F8 ( 控 人 _ 
9 平移 四 i 
日 旋转 轴 0.00 皮条 
状 讶 
和 完成 连接 定义 。 


图 3.16.9 “放置 ”界面 
Step13. 创建 轴 又 2 〈link01) 与 十 字 轴 (joint) 之 间 的 圆柱 连接 4。 
(1) 在 京 各 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 


列表 中 选择 问 加 柱 选 项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 2。 单 击 操控 板 中 的 将 喜 按钮， 分 别 选取 图 3.16.8 中 的 两 条 


轴线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 2 的 参考 ， 此 时 ， 亚 和 直 界面 如 图 3.16.10 所 示 。 


外 Conmneetiorn 【圆柱 ) 一 约束 已 启用 
局 Comection 和 【圆柱 ) 
中 轴 对 章 的 宁国 二 
TOT: 师 ): 西 卉 二 重合 
En LINKD2 :A 1 四}:F8 昌 信物 
6 平 秘 轴 0.00 上 友和 辣 
如 旋转 轴 军 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.16.10 “放置 ”界面 
Step14. 单 击 操控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 约束 的 创建 ， 结 果 如 图 3.16.11 所 示 。 


3.16.11 ”机构 装配 结 


Step15. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 匆 ， 尝 试 拖 动 轴 叉 1 或 轴 叉 2， 验 证 连接 。 
Step16. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 你 存 机 构 模 型 。 


Lavan en wr 
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3.17 ”机构 创建 范例 3 一 


平行 提升 机 构 


本 范例 将 介绍 平行 提升 机 构 的 创建 过 程 ， 在 该 机 构 中 ， 和 框架 为 固定 主体 ， 气 红 安 准 在 
框架 上 ，8 根 连 杆 和 5 根 销 轴 使 用 销 (Pin) 和 圆柱 (Cylinder) 连接 组 成 平行 连 杆 机 构 ， 工 
作 台 安装 在 连 杆 顶部 ， 当 活塞 运动 时 ， 该 机 构 将 推动 工作 台 平行 上 升 。 在 本 范例 中 ， 读 者 
要 注意 销 (Pin) 连接 和 圆柱 〈Cylinder) 连接 的 使 用 区 别 ， 避 免 产 生 过 多 约束 。 机 构 模 型 如 
图 3.17.1 所 示 。 


”工作 台 (table) 


, 气动 系统 (pneumatic ) 
AN 


， 框 架 (frame) 
/ 


销 轴 (pin) -“ 


连 杆 (rod) -一 


图 3.17.1 平行 提升 机 构 


Task1. 创建 气动 系统 子 组 件 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.17。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ,命名 为 pneumatic_asm， 选 取 mas-asm-desi 可 模板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 cylinder.prt， 并 使 用 上 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 piston.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.2 所 示 的 位 置 。 

注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
4 


’ 
’ 
AP 


旋转 ， 选取 这 两 个 平面 


图 3.17.2 创建 滑 块 (Slider) 连接 


Step5. 创建 清 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 癌 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
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菜单 中 的 | 葛 直 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.17.2 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 本 各 界面 如 图 3.17.3 所 示 。 


是 Connection_1 (月 块 ) 光束 已 启用 
中 轴 对 齐 各 中 类 型 
名 gg PISTON: 曲面 :75 ( 拉 伸 1:| | | 上 Ee 本 
冯 CTLINDER: 曲面 :F5 ( 拉 伸 . Ee 
旋转 坊 移 
平 秘 轴 0.00 尽 同 
状 沈 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.3 “放置 ”界面 


(3) 定 义 “ 旋 转 ” 约 束 ,分 别 选 取 图 3.17.2 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ,此 时 下 豆 
界面 如 图 3.17.4 所 示 。 


刁 Cormection_1 1 肯 块 ] 约束 已 启用 
灿 对 齐 a 
中 证 转 约束 闪 型 


是 和 FTsTON: 曲面 :F9 ( 拉 伸 3: a 
加 CYLINDER: 曲面 :79 ( 拉 伸 . 偏 移 
平 务 划 0.00 上 折 千 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.4 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 至 吾 界面 中 单 击 旦 平 芍 负 选 项， 选取 图 3.17.5 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 


平移 轴 : 选取 ,和 -一 
这 两 个 平面 I 


| Me 


图 3.17.5 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 下 豆 界面 右 侧 当 前 入 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 5， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 ”按钮 ， 选 中 [Y 县 用 重新 生成 值 复 选 框 ; 选中 喇 最 小 限制 复 选 杠 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 5; 选中 [Vi 最 本 限制 复 选 框 ,在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 150, 如 图 3.17.6 
所 示 。 
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辐 Conmmnection_1 作 块 ) 当前 位 置 重新 生成 恒 
轴 对 齐 
旋转 5 二 六 六 5. 癌 
平移 轴 设置 地位 置 
各 PISTON: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1;” Fyf 启用 重新 生成 值 
i CYLINDER: 曲面 :FT7 ( 拉 促 . Ff 最 小 限制 cD 
FY 量 去 限制 150.0 ™ 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 
图 3.17.6 设 营 位 置 参 数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 轩 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验 证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 拖 动 零件 piston， 验 证 滑 块 连接 。 
Step8. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模 型。 


Task2. 创建 总 装配 
Stage1. 装配 框架 和 气动 子 组 件 


Step1. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 parallel _mech， 选 取 ms-asm-dssi 枉 模板 。 

Step2. 引入 框架 元 件 frame.prt， 并 使 用 呈 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 和 气动 子 组 件 pneumatic_asm.asm， 并 将 其 调整 到 图 3.17.7 所 示 的 位 置 。 

Step4. 创建 气动 子 组 件 与 框架 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 如 刚 竹 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ” 操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 于 二 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 生生 选项， 选取 图 3.17.7 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 〈 一 ) 的 参考 ， 此 时 至 二 界面 如 图 3.17.8 所 示 。 


“重合 ” 约束 (一 ): 
这 两 个 平面 重合 A 


“重合 ”约束 (二): 
这 两 个 柱 面 旱 合 


bd 
“平行 ”约束 : 这 两 个 平面 平行 


图 3.17.7 创建 刚性 (Rigid〉 连接 
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辐 Connection 2 的 | 性 ) [Wf 约束 已 启用 
让 重合 的 击 类 型 
人 CYLINDER: 曲 面 :P9 入 伸 | [一 一 一 
BFEAWE: 曲面 :Fl0 ( 拉 伸 3 二 至 


重合 坊 移 

平生 0.00 应 壬 
新 建 约 束 

新 建 集 完全 的 束 


图 3.17.8 “放置 ”界面 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 下 二 界面 中 单 市 | 趾 新 建 纲 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 


选择 重合 选项 ,选取 图 3.17.7 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ” 约束 (二) 的 参考 ， 此 时 下 走 界 
面 如 图 3.17.9 所 示 。 


EE Connection 2 (本 | 性 ) A 芍 束 已 启用 
重合 
日 重合 汐 束 类 型 
中 | 重合 |w 


JW CYLINDER: 曲面 :F9 (和 拉 伸 . 

部 FRME: 曲面 :F11 ( 辣 回 前-| 博物 

直行 0 bn | 
新 建 约 束 

新 建 集 完全 约束 


图 3.17.9 “放置 ”界面 


(4) 定义 “平行 ” 约束。 在 束 电 界面 中 单 击 脐 半 尘 的 案 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 
选取 图 3.17.7 中 的 两 个 平面 为 “平行 ”约束 的 参考 ， 此 时 至 界面 如 图 


加 先 项 ， 
3.17.10 所 示 。 


SConmection 2 网 咱 A 芍 束 已 启用 
重合 
重 会 芍 束 类 型 
中 平行 加 图 平行 Y 
各 CYLINDER: 曲面 :79 ( 拉 伸 . 
一 一 | | | 坊 藉 
名 FRMIE: 曲面 :F10 ( 拉 伸 _3: 0 00 后 疝 
新 建 约 束 
新 建 集 we 
完全 汐 束 


图 3.17.10 “放置 ”界面 


Step5. 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 3.17.11 所 示 。 


Stage2. 装配 连 杆 1 
Step1. 引入 连 杆 元 件 rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.12 所 示 的 位 置 。 
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Step2. 创建 连 杆 1 和 框架 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 公 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮， 分别 选 取 图 3.17.12 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 草 下 界面 如 图 3.17.13 所 示 。 


放大 图 


图 3.17.11 ”完成 刚性 (Rigid) 连接 


7 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
A 


-------- 放大 图 __ - 
平移 : 选取 这 两 个 f 面 “ 岂 广 一 一 


/ 


图 3.17.12 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmmection 3 [四 ) 芍 束 已 启用 
和 约束 类 型 
和 ROD: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) E a 
吕 FEMME: 曲面 :F9 ( 拉 伸 _21 二 
平移 
旋转 轴 0.00 | 
We 完成 连接 定义 。 


图 3.17.13 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ” 约束。 分别 选取 图 3.17.12 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 英 置 界面 如 图 3.17.14 所 示 。 


局 Connection 3 上 咎 肯 ) 区 上 束 已 启用 
轴 对 襄 
吉 平移 芍 束 类 型 
R00 曲面 : 瑟 冬 伸 _1) 了 本 人 
名 FRAWE :曲面 :77 时 3 描 _ 2) 坊 秘 
旋转 轴 0.00 上 皇 壬 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 3.17.14 “放置 ”界面 
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Step3. 调整 连 杆 1 至 图 3.17.15 所 示 的 大 致 位 置 。 


图 3.17.1$ 连 杆 1 的 位 置 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 学 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Stage3. 装配 销 轴 


Step1. 引入 连接 轴 元 件 pin.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.16 所 示 的 位 置 。 

Step2. 创建 销 轴 1 和 连 杆 1 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 8 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 京 各 按钮， 分别 选取 图 3.17.16 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 惑 重 界面 如 图 3.17.17 所 示 。 


_ -= > 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


1 ’ 


~ ~ 平移， 选取 这 两 个 平面 


图 3.17.16 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


是 Conmection 3 (生活 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 i 
种 FIN: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) | 
名 R00: 曲面 :FS 拉 伸 _1) 
平移 人 
日 旋转 轴 0.00 上 怕 壬 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.17 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.17.16 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 | 误 置 界面 如 图 3.17.18 所 示 。 
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是 Connection 3 首肯 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
小 平移 芍 束 类 型 
吧 jj FIN: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 四 本 
人 RDD: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 坊 移 
旋转 轴 0.00 | 
状 证 
完成 连接 定义。 


图 3.17.18 “放置 ”界面 
Step3. 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 ， 如 图 3.17.19 所 示 。 


3.17.19 ”装配 销 轴 1 


Stage4. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 2 


Stepl. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 “pin.prt” 节 点 。 
Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ”加 和 区域 下 的 涧 复 制 按钮 ， 然 后 单 击 便 站 由 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 图 3.17.20 所 示 的 “元 件 放置 ”界面 。 


文件 + 模型 ”分析 广 释 请 染 人体 模 护 工具 视图 庶 用 程 太 示人 兰 羡 到 


| 全， 界面 至 几何 TMF_INTFCO01 w 自动 放置 机 状况 :未 元 成 连接 定 忆 。 


放置 | 黎 动 | 选项 | 挤 性 | 尾 忆 


图 3.17.20 “元 件 放置 ”界面 


Step3. 在 模型 中 依次 选取 网 3.17.21 所 示 的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 亚 址 界 
面 如 图 3.17.22 所 示 。 


;选取 此 柱 面 


eP 


“选取 此 平面 


A 
1 


一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 


图 3.17.21 选取 约束 参考 
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加 位 置 1 约束 已 虽 用 
己 Connection 3 (四) 
向 对 六 芍 束 类 型 
中 平移 二 重合 


各 PIN: 曲面 :F5 拉 伸 _ 


- 偏 穆 
同和 ROD: 曲面 :F5 拉 伸 _ i 站 
新 建 约束 = 
状况 
新 建 位 着 完成 连接 定 久 。 


图 3.17.22 “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 法 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.23 所 示 。 


图 3.17.23 ”装配 销 轴 2 


Stage5. 装配 连 杆 2 


Step1. 引入 连 杆 元 件 rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.24 所 示 的 位 置 。 


一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 


_7 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
HA 


/ 


“~ 二- 平移， 选取 这 两 个 平面 


图 3.17.24 创建“ 销 (Pin)” 连 接 


Step2. 创建 连 杆 2 和 销 轴 1 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 本 站 按钮， 分别 选 取 图 3.17.24 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 臣下 界面 如 图 3.17.25 所 示 。 

(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 [路 襄 选项， 分 别 选取 图 3.17.24 中 
的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 偏 移 距离 值 为 -5， 此 时 下 喜 界面 如 图 3.17.26 所 示 。 


机 构 连接 与 机 构 创 建 
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加 Cormection_36 莉 朋 ) 
中 轴 对 齐 
各 BoD: 曲面 :FS 和 拉 伸 _1) 
名 PIH: 曲面 :FS ( 拉 伸 _1) 
平移 
日 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.17.25 


是 Commection_386 生肖 
轴 对 齐 
昌平 黎 
各 R00: 曲面 :F5 拉 伸 _1) 
名 PIH: 曲面 :F5 拉 伸 _1) 


入 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.17.26 


芍 束 已 局 用 
为 天 型 


坊 称 


0.00 尺 辣 


状况 
完成 连接 定义。 
“放置 ”界面 


芍 囊 已 启用 
约 囊 其 型 
] [距离 Y 


博物 


5.00 下 | | 度 疝 


“放置 ”界面 


Step3. 单 击 操控 板 中 的 甘 按钮 ， 完 成 元 件 的 装配 ， 如 图 3.17.27 所 示 。 


图 3.17.27 


Stage6. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 3 


Step1. 选取 复制 去 件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.28 所 示 的 “pin.prt” 市 所 


Step2. 单 击 | 区 要 功能 选项 卡 昌 全 从 


装配 连 杆 2 


/NO 


区 域 下 的 涧 复制 按钮 ， 然 后 单 击 航 站 点 按钮 ， 此 


时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ”器 ， 如 图 3.17.29 所 示 。 


河 PaRALLEL_MECH,a5M 
za5M_RIGHT 
za5M_ TOP 
za5M FRONT 
Sx ASM_DEF_CSY5 

k [Sl FRAME,PRT 

E [I PNEUMATIC_ASM, ASM 

E [Gl OROD,.PRT 

bk 国 gpPIN,PRT 

# 问 OFINFRT<-—------ 选中 此 节点 

E [Gl OROD,.PRT 
中 在 此 插 六 


图 3.17.28 ”选取 复制 零件 


二 
Ed 党 


四 击 此 按钮 


放置 | 其 动 | 选项 | 接 性 | 尾 性 
图 3.17.29 “元 件 放 置 ”操控 板 
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Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操 控 板 中 的 让 豆 按钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.30 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 J[ 中 襄 选 项 ， 偏 移 距离 值 为 5， 
此 时 束 走 界面 如 图 3.17.31 所 示 。 


_ - 选取 此 柱 面 


,选取 此 平面 


| 


图 3.17.30 ”选取 约束 参考 


局 Connmection 51 (和 疾 ) 她 束 已 局 用 
轴 对 齐 
中 平 乏 汐 束 类 型 
串 和 FTN: 曲面 :5 ( 拉 伸 _1) 中 
名 R07: 曲面 :F5 科 伸 _1) 坊 欧 
旋转 轴 5.00 "| 上 反 向 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.31 “放置 ”界面 


Step4. 创建 销 轴 3 和 气动 子 组 件 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 帝 加 性 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 亚 豆 按钮， 分别 选取 图 3.17.32 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 总 下 界面 如 图 3.17.33 所 示 。 
选取 这 两 个 柱 面 


1 ii -~ ee 汪 生生 汪 二 二 二 i 
1 1 


| 


图 3.17.32 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 
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由 Connectiormr S51 (生肖) 二 芍 束 已 启用 
局 Correctior 52 【圆柱 ] 
小儿 对 齐 ee 
名 PIN: 曲面 :75 拉 伸 _1; [下 全 
多 ?TSTON: 曲面 :79 ( 拉 介 坟 移 
日 平 迄 轴 0.00 | 
上 旋转 轴 
新 建 集 9 


图 3.17.33 “放置 ”界面 
Step5. 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 和 连接 ， 如 图 3.17.34 所 示 。 
Stage7. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 4 


Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 峡 3.17.35 所 示 的 “pin.prt” 节 扩 。 


za5M_ FRONT 
ex ASM_DEF_CSYS 
Ek [Sl] FREME.PRT 


耻 DROD,PRT 
E [Cl] OFIN.FRT 
# 问 OFINPRT< ~------ 选中 此 节点 
bE 加 9ROD,PRT 
E [| DPIN.PRT 
中 在 此 岳 ,\ 


图 3.17.34 ”装配 销 轴 3 图 3.17.35 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 弄 型 功能 选项 卡 ” 架 和 ” 节点 下 的 总 皇 制 按钮 ， 然 后 单 击 恕 类 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 各 按钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.36 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 J[ 中 加 选项 ， 偏 移 距离 值 为 5， 
此 时 到 宇 界面 如 图 3.17.37 所 示 。 


选取 此 柱 面 


AP 


区 选取 此 平面 


图 3.17.36 ”选取 约束 参考 
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局 Formeetiorn 3 必 肖 ) 各 市 已 启 用 
轴 对 齐 
日 平 移 约束 关 型 
万 PER: 曲 面 :5 控 伸 .1) 寺中 高 > 
JW Fo0: 曲面 :75 ( 拉 坤 _1) 合共 
9 诈 转 轴 5.00 | | 乓 向 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.37 “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 装 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.38 所 示 。 
Stage8. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 3 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.39 所 示 的 “rod.prt” 节 点 。 


| PARALLEL MECH, ASM 
1 M5M RIGHT 
A B35 TOP 
1 BM FROMNT 
Sex BSM_DEF_CSYS 
ls (Gl FRAME,PRT 


Ek 问 gROD,PRTA -一 一 一 -一 选中 此 节点 


E (| OROD,.PRT 
E [El 9PIN,PRT 
kE [可 DFIN,.PRT 


图 3.17.38 ”装配 销 轴 4 3.17.39 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 猴 和 ” 节点 下 的 总 皇 制 按钮 ， 然 后 单 击 量 碳 榨 钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 旺 ，。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 ， 误 下 按钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.40 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ; 单 击 长 自 按钮 , 反 转 配合 方向 , 此 时 茧 秆 界面 如 图 3.17.41 
所 示 。 


-选取 此 柱 面 


-选取 此 平面 


图 3.17.40 ”选取 约束 参考 


Step4. 创建 连 杆 3 和 销 轴 1 之 间 的 圆柱 连接 。 
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(1) 在 总 前 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 帝 图 柱 选项 。 


己 Connection _ 80 上 生肖) 芍 束 已 局 用 
轴 对 齐 
昌平 称 汐 囊 类 型 
避 R00: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1) 四 本 
外 FRANE: 曲面 :Fe 和 3 描 _1) 坊 称 
日 旋转 轴 0.00 忌 疝 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 儿 。 


图 3.17.41 “放置 ”界面 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 碍 下 按钮， 分别 选取 图 3.17.42 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 惑 置 界面 如 图 3.17.43 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 
人 


放大 图 


图 3.17.42 ”创建 圆柱 (Cylinder) 连接 


由 [Connection 80 习 肖 ) 二 约束 已 启用 
是 Connection_ 81 【圆柱 ) 
中 针对 齐 J 
R00 曲面 -三 入 坤 1 ss 
种 FTN: 曲面: 瑟 近 促 _1; 坊 黎 
日 平 乞 轴 0.00 上 怕 壬 
晶 旋转 轴 和 i 
新 建 集 二 :二 2 
完成 连接 定 必 。 


图 3.17.43 “放置 ”界面 
Step5. 单 击 操控 板 中 的 竺 按钮， 完成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.44 所 示 。 
Stage9. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 4 


Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.45 所 示 的 “rod.prt” 节 点 。 
Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 架 EF” 节点 下 的 总 皇 制 按钮 ， 然 后 单 击 蛆 省 目 按钮， 此 
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时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ”至 。 


za5M_RIGHT 
1 BSM_TOP 
1 BSM_FRONT 
Mex ASM_DEF_CSY5 
Ek [El FRAME,PRT 
k fa PNEUMATIC 55M,ASM 
es 加 9RoD,PRT 
Ek [El OPIN.PRT 


py 癌 ERODPRTe- ~-—-—---- 选中 此 节点 
k [| OFIN,.PRT 
kb 加 HPIN.PRT 


es 加 BROD.PRT 


图 3.17.44 ”装配 连 杆 3 图 3.17.45 ”选取 复制 零件 


Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 ， 亚 下 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.46 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ; 单 击 明和 按钮 , 反 转 配合 方向 , 此 时 草 置 界面 如 图 3.17.47 
所 示 。 


选取 此 柱 面 ~ ~ 、 


选取 此 平面 ~、. 


图 3.17.46 ”选取 约束 参考 


四 Conmection 90 竹 肖 ] 光束 已 号 用 
轴 对 齐 
中 平移 约束 类 型 
吕 R00: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) i 
多 FTN: 曲面 :75 拉 伸 _1) 偏 移 
旋 苇 轴 5.00 | 下 疝 
状况 
和 生生 完成 连接 定义 。 


图 3.1747 “放置 ”界面 


Step4. 调整 连 杆 4 至 图 3.17.48 所 示 的 大 致 位 置 。 
Step5. 创建 连 杆 4 和 销 轴 4 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 划 埋 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 学 国 柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 蔓 喜 按钮， 分 别 选 取 图 3.17.48 所 示 的 两 
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个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 莽 置 界面 如 图 3.17.49 所 示 。 


选取 这 两 个 村 而 ~ 到 弘 fi、 


1 
~、! 
1 


图 3.17.48 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


转 Cornmeetior_ 90 车 肖 ) 一 各 束 已 吕 用 
局 Correction 91 【圆柱 ) 
中 办 对 这 2 
邑 ROD: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1; a 
名 FTN: 曲面 :75 控 伸 _1; 博 黎 
平移 轴 0.00 | 
日 旋转 轴 和 ， 
新 建 集 oS" 


图 3.17.49 “放置 ”界面 
Step6. 单 击 操控 板 中 的 妆 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.50 所 示 。 
Stage10. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 5 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.51 所 示 的 “rod.prt” 节 点 。 


国 PARALLEL MECH,AS5M 
1 BDSM_RIGHT 
A SM TOP 
2 BS _ FRONT 
Sex SK]_DEF_C5%5 
k [FRAME.PRT 
kp 上 国 PNEUMATIC 5M ,RSM 


和 连 杆 4 和、 


# 问 gRDD,PRT 一 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
. [ 可 DPIM,PRT 
. [Sl oFIN.PRT 
wk [El ORSD,.PRT 
wk [El OPIN.PRT 
k [DPIM,PRT 
E [Fl oRoD.FPRT 
E [DRCOD,PRT 


图 3.17.50 ”装配 连 杆 4 图 3.17.51 选取 复制 零件 


销 轴 4 \、 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 。 损人 ”节点 下 的 译 复 币 按 钮 ， 然 后 单 击 航 4# 和 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 ， 碍 得 按钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.52 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 总 一 界面 如 图 3.17.53 所 示 。 
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' ,选取 此 柱 面 


选取 此 平面 


图 3.17.52 ”选取 约束 参考 


局 Connection 3 虞 肯 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平 迄 约 囊 关 型 
gg ROD: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) 了 重 ” 
外 PIH: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) 偏 移 
日 旋转 轴 0.00 二 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 外 。 


图 3.17.53 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 加 按钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.54 所 示 。 
Stage11. 采用 复制 的 方法 装配 销 轴 5 


Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 峡 3.17.55 所 示 的 “pin.prt” 节 扩 。 


A SM RIGHT 

1 SM TDP 

A BM FRONT 

Me BSM_DEF_CSY5 
kkE [FRAME,.PRT 


EE [oROD,PRT 
kb 问 BPiN.PRT 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
EE [Sl oFIN.PRT 
E Cl oroc,.pRT 
ls [OPIN.PRT 
EE [Cl OPIN.PRT 
E [Sl oROD,PRT 
E (Sl oRoD,PRT 
E [I oRoD,PRT 


图 3.17.54 ”装配 连 杆 5 图 3.17.55 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 儿 tf” 区 域 下 的 六 印记 按钮 ， 然 后 单 击 召 首 贴 护 钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 总 量 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.56 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 总 一 界面 如 图 3.17.57 所 示 。 
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| “~ 选取 此 平面 


图 3.17.56 ”选取 约束 参考 


局 Connection 3 [四 ) 芍 束 已 局 用 
轴 对 剖 

中 平移 约束 类 型 
名 PIN: 曲面 :5 ( 拉 伸 _1) 二 $s |> 
名 BoD: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1) 偏 移 

口 旋转 轴 0.00 | 

状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.17.57 “放置 ”界面 
Step4. 单 击 操控 板 中 的 轩 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.58 所 示 。 
Stage12. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 6 


Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 峡 3.17.59 所 示 的 “rod.prt” 市 所 。 


za5M_RIGHT 
za5M TOP 
za5M FRONT 
tea5M_DEFC5Y5 


ls [可 ORCC,PRT 
Ek [可 OPIM,PRT 
Ek [OPIM ,PRT 
一 一 一 一 一 一 选中 此 市 点 
bE [9PIM ,PRT 
EE [Sl 9FIN.FPRT 
E [Sl oRoc.PRT 
E [oRoc.PRT 
E [Sl oRoc.PRT 
EE [Sl FIN.FPRT 


图 3.17.58 ”装配 销 轴 5 图 3.17.59 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 猴 和 ” 节点 下 的 总 皇 抽 按钮， 然后 单 击 晤 三 按钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 其 中 的 “手动 放置 按钮 ” 肯 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 ， 刘 各 按钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.60 所 示 
的 柱 面 和 平面 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 总 一 界面 如 图 3.17.61 所 示 。 
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一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 站 mm 一 一 一 一 一 1 


PP 


_ -选取 此 平面 


图 3.17.60 ”选取 约束 参 


局 Connection 36 {四} 区 束 已 息 用 
轴 对 并 
中 干 移 鸭 束 尖 型 
Bg ROD :曲面 :三 ( 拉 伸 _1) 中 
由 和 PIH: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 坊 移 
旋转 轴 5.00 | 下 同 
新 建 集 


状况 
完成 连接 定义 。 

图 3.17.61 “放置 ”界面 

Step4. 调整 连 杆 6 至 图 3.17.62 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step5. 创建 连 杆 6 和 销 轴 2 之 间 的 圆柱 连接 。 


(1) 在 草 音 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 帝 图 柱 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 亚 皇 按钮， 分 别 选取 图 3.17.62 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 总 置 界面 如 图 3.17.63 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 、、 i 


下 


图 3.17.62 ”创建 圆柱 《Cylinder) 连接 


于 Connection_3B {外 ) 区 束 已 启用 
局 Conmneetion 115 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 光束 类 型 
名 R00: 曲面: 碟 拉 伸 _1; 站 重合 
名 FIN: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1: 坊 移 
日 平 藉 轴 0.00 捅 向 
电话 转轴 
新 建 集 


状况 


图 3.17.63 “放置 ”界面 
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Step6. 单 击 操控 板 中 的 等 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 与 连接 ， 如 图 3.17.64 所 示 。 
Stage13. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 7 
Step1. 选取 复制 零件 。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.65 所 示 的 “rod.prt” 节 点 。 


1 BS5M_RIGHT 

1 DSM TDF 

zaSM FROMT 

Mex 5M_DEF CSY5 
Ep [Sl FRARIE,PRT 
EE [PNEUMATIC_ASM.ASM 
k 问 oRoD.PRT 


Ek [I OPIN.FPRT 
# [可 DROD,PRT 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
k [可 DROC,PRT 
Ek Bl OROD,.PRT 
k [SI oFIN.PRT 
E [I OROD,.PRT 


图 3.17.64 ”装配 连 杆 6 图 3.17.65 ”选取 复制 零件 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 轨 EF” 节点 下 的 总 鱼 抽 按钮， 然后 单 击 姐 阁 由 按钮， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 单 击 操控 板 中 的 ， 碍 各 按钮， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.66 所 示 
的 柱 面 1、 平 面 和 柱 面 2 为 新 的 约束 参考 ， 此 时 误 下 界面 如 图 3.17.67 所 示 。 


选取 此 柱 面 1 选取 此 平面 选取 此 柱 面 2 
\ 
/ 


图 3.17.66 ”选取 约束 参考 


包 Connection_80 千 肯 ) 本 约束 已 启用 
局 Connection 81 【圆柱 ] 
中 针对 i 
BijJ RDD: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1; -| 重合 
名 和 PIH: 曲面 :F5 昱 伸 _1 坊 移 
昌平 移 轴 0.00 | 
旧 旋转 轴 和 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 3.17.67 “放置 ”界面 


92 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.68 所 示 。 


Stage14. 采用 复制 的 方法 装配 连 杆 8 


Stepl. 选取 复制 和 零件。 在 模型 树 中 选中 图 3.17.69 所 示 的 “rod.prt” 节 点 。 
到 PARALLEL_MECH,aSM 
za5M_RIGHT 
za5M_ TOF 
za5M FROMT 


Se BSM_DEF_CSY5 
FRAME,PRT 


下 时 
站 
es 
m 
| 
三 
I 
一 | 
re] 
区 
上" 
Wn 
三 
上" 
nl 
三 


DROD,PRT 
OPIN.PRT 
[可 9PIM,PRT 
9RCD,PRT 
OPIN.PRT 
EB oPIN.PRT 
EI oROD,.FPRT 
器 ERoc,PRT 志 一 一 一 一 一 选中 此 节点 
加 9RCD,PRT 
DPIN.PRT 
EI oROD,.FRT 
OROD,.PRT 


图 3.17.68 ”装配 连 杆 7 图 3.17.69 ”选取 复制 零件 


军 军 军 定 宇和 


Step2. 单 击 模型 功能 选项 卡 ” 轨 EE” 节点 下 的 总 皇 抽 按钮 ， 然 后 单 击 虑 烽 控 钮 ， 此 
时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 。 

Step3. 选取 约束 参考 。 

(1) 单 击 操控 板 中 的 吾 豆 按钮 ， 在 模型 中 依次 选取 图 3.17.70 所 示 的 柱 面 1 和 平面 为 
新 的 约束 参考 。 


选取 此 柱 面 1 选取 此 平面 选取 此 柱 面 2 
\ 


a 


图 3.17.70 ”选取 约束 参考 


(2) 在 总 在 界面 中 删除 现 有 的 “圆柱 ”约束 。 

(3) 单 击 “新 建 集 ” 字符， 在“ 元件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 范 加 性 选 
项 ， 选 取 图 3.17.70 所 示 的 柱 面 2 和 图 3.17.71 所 示 的 柱 面 3 为 约束 参考 。 

Step4. 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 元 件 的 复制 ， 如 图 3.17.71 所 示 。 


Stage15. 装配 工作 台 元 件 
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3.17.71 装配 连 杆 8 


Step1. 引入 工作 台 元 件 table.prt， 并 将 其 调整 到 图 3.17.72 所 示 的 位 置 。 

Step2. 创建 工作 台 和 连 杆 7 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 人 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 各 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.17.72 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 站 喜 界面 如 图 3.17.73 所 示 。 


选取 此 点 和 下 线 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 三面 


3.17.72 ”创建 连接 和 
己 Connection_150 (十 疾 ) 芍 上 囊 已 启用 
于 约束 类 型 
en TABIE: 曲面 :了 7 ( 拉 伸 _3) [i 
By ROD: 曲面 :F5 拉 伸 _1) 
平移 坊 移 
日 旋转 轴 0.00 尺 里 
Ro 状况 
i 充 成 连接 定 久 。 


3.17.73 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 ] 上 中 襄 选 项 ， 分 别 选 取 图 3.17.72 中 
的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 偏 移 距离 值 为 10， 此 时 豆 豆 界面 如 图 3.17.74 所 示 。 

Step3. 创建 工作 台 和 连 杆 8 之 间 的 槽 连接 。 

(1) 在 下 各 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 总 袜 选 项 。 
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己 Connection_150 [四 ) 区 束 已 自用 
办 对齐 
中 平 穆 约束 类 型 
ThE 曲面 :三 拉 伸 1) | 了 [距离 vw 
] 晤 gg ROD: 曲面 :F5 ( 拉 伸 1) 认 区 
9 施 转 四 110.00 | | 瓜 向 
新 建 集 


状况 
完成 连接 定 多 。 
3.17.74 “放置 ”界面 


(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选取 图 3.17.72 所 示 的 点 和 直线 为 约束 参考 ， 此 时 束 豆 
界面 如 图 3.17.75 所 示 。 


功 Comnection 150 睹 肯 ] 芍 束 已 启用 
局 Conneetior 15l 情 ) 
中 直线 上 的 点 鸭 宁 实生 
如 TBIE: 曲 线 :F15 唱 绘 1] | | 二 下 人 
MOD:FIT4:FT6 ( 草 经 _1) 坊 乏 
模 轴 0.00 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.17.7$ “放置 ”界面 


Step4. 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 元 件 的 连接 ， 如 图 3.17.76 所 示 。 
说 明 : 如 果 机 构 中 的 连接 较 多 ， 影 响 机 构 的 查看 ， 可 以 单 击 信息 区 域 中 的 “机 构 显 示 ” 
按钮 洽 ， 在 图 3.17.77 所 示 的 “显示 图 元 ”对话 框 中 设置 机 构 中 元 素 的 显示 。 


并 


引 上 
el 
困 
日 | 


局 服 电动 机 
执行 电动 机 


El 
El 
El 
El 
El 
El 
El 
El 
El 
El 
El 
El 
口 


TT YY 


图 3.17.76 ”装配 工作 台 图 3.17.77 “显示 图 元 ”对 话 框 
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Stage16. 验证 并 保存 模型 
Step1. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 拖 动 零件 piston， 验 证 机 构 连接 。 
Step2. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 


3.18 ”机构 创建 范例 4 一 一 挖掘 机 工作 部 件 


图 3.18.1 所 示 是 单 斗 液压 挖掘 机 的 工作 部 件 结构 ， 动 辟 、 斗 杆 和 铲 斗 等 主要 部 件 彼 此 
贸 接 ， 在 液压 红 的 作用 下 各 部 件 绕 匀 接 点 摆动 ， 完 成 挖 气 、 提 升 和 印 土 等 动作 。 本 范例 将 
介绍 挖 握 机 工作 部 件 机 构 的 操作 过 程 。 


镑 斗 油 伍 斗 杆 斗 杆 液压 什 动 辟 回转 台 底 冬 
~ N 本 


N / 
铲 半 连 杆 按 杆 ” 动 辟 液 压 包 
图 3.18.1 挖掘 机 工作 部 件 


Task1. 创建 动 辟 液 压 子 组 件 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.18。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 钱 配 模型 文件 ,命名 为 1ower_boom_hyd,， 选取 mns_asm_desi 
模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 bottom_cyl_tube_mech_b.prt( 动 辟 液 压条 )， 并 使 用 上 且 默认 约束 
完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 bottom_cyl_ rod_mech_b.prt〈 动 臂 活 赛 杆 )， 并 将 其 调整 到 


3.18.2 所 示 的 位 置 。 
注意 : 引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 
Step5. 创建 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 月 吕 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
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菜单 中 的 | 茂 直 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 3.18.2 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 本 各 界面 如 图 3.18.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
1 


图 3.18.2 创建 滑 块 〈(Slider) 连接 


思 Commection 1 月 块 ) 芍 束 已 启用 
毕 轴 对 齐 
约束 闪 型 
Ef BOTTON_CYL ROD_MECH_E: 
BY POTTOM_CYL TUBE MECH LL 下 
旋转 坑 称 
昌平 迄 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.18.3 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 bottom_cyl_tube_mech_b 中 的 基准 平面 CENTER 
和 元 件 bottom_cyl_rod_mech_b 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ”约束 参考 ,此 时 于 下 界 
面 如 图 3.18.4 所 示 。 


辐 Comection_1 (和 诊 块 ] 约束 已 启用 
轴 对 膏 
中 旋转 芍 上 囊 类 型 
RY BOTTON_CYL ROD MECH B: -| 重合 
YY BOTTON_CYL_TUBE_NMECH I 局 称 
昌平 称 轴 0.00 二 | 
状况 
新 建 入 完成 连接 定义 。 


图 3.18.4 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 不 豆 界面 中 单 击 9 中共 轴 选项 ， 选 取 图 3.18.5 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 
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/ 
平移 轴 : 选取 zi“ 
这 两 个 平面 


图 3.18.5 ”设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 站 走 界面 右 侧 当 前 位 置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 380， 并 按 
Enter 键 确认 , 然后 单 击 “按钮 ; 选中 呵 局 用 重新 生成 值 复 选 框 ; 选中 图 最 小 限制 复 选 框 ， 


在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 [Vf 最 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 2000， 如 图 
3.18.6 所 示 。 


辐 Connection_1 1 月 块 ] 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
证 轩 380.0 2 
平稳 轴 妈 置 零 位 置 
BOTTOW_CYL_ROD_WECH_B: 曲目。 FY 启用 重新 生成 值 
BY BOTTOM_CYL TUBE MECH I pr = 0 0 二 
[YT 最 太 限 制 2000.0 ™ 
动态 尾 性 >> 


新 建 集 


图 3.18.6 设置 位 置 参数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 半 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 各 


， 拖 动 零件 bottom_cyl_rod_mech_b， 验 证 
滑 块 连接 。 


Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 。 
Task2. 创建 斗 杆 液压 子 组 件 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.18。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 闭 配 模型 文件 ， 命 名 为 boom_hyd， 和 选取 mns_asm_desi 配 模板。 


Step3. 引入 第 一 个 元 件 arm_cyl_tube_mech_b.prt〈 斗 杆 液压 缸 )， 并 使 用 刁 默认 约束 完 
全 约束 该 元 件 。 
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Step4. 引入 第 二 个 元 件 arm_cyl_ rod_mech_b.prt( 斗 杆 活塞 杆 )， 并 将 其 调整 到 网 3.18.7 


所 示 的 位 置 。 
注意 : 


Step5. 创建 清 块 连接 。 


引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 号 诅 时 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 放置 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 3.18.7 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 下 喜 界面 如 图 3.18.8 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
1 


’ 


图 3.18.7 创建 滑 块 (Slider) 连接 


四 Cornmection 2 请 块 ) 
让 轴 对 齐 
Ey hEM_CYL ROD_NMECH_B: i 
YARN_CYL TUBE_WECH B: 和 
旋转 
平稳 轴 


新 建 集 


图 3.18.8 


约束 已 启用 
约束 类 型 
[上 重 全 


起 移 


DD. D0 


捕 向 


元 成 连接 定 所 。 


“放置 ” 春 面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 元 件 arm_cyl_tube_mech_b 中 的 基准 平面 CENTER 
和 元 件 arm_cyl rod_mech_b 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ”约束 参考 ,此 时 放 直 界面 


如 图 3.18.9 所 示 。 


局 Conmection 2 1 前 块 ) 
轴 对 齐 
二 旋转 
og BEN _ CYL ROD MECH 了 :CEI 
Ea AEM CYL TUEE MECH B:CI 


平移 轴 


新 建 集 


图 3.18.9 


约束 已 号 用 


约束 类 型 
[ 工 重合 


坊 称 


0.00 上 语 癌 
完成 这 接 定 尺 。 


“放置 ” 春 面 


女生 en wr 
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面 为 平移 轴 参 考 。 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 虽 下 项 贡 选 项 ， 选 取 图 3.18.10 所 示 的 两 个 平 


A/ J 
平移 轴 ， 选取 ,人 


这 两 个 平面 


图 3.18.10 


设置 平移 轴 参 考 


(5) 设 置 位 置 参数 。 在 下 豆 界面 右 侧 当前 全 置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 500, 并 按 Enter 


键 确认 ， 然 后 单 击 2 妆 


按钮 ， 选 中 喇 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 呵 景 小 限制 复 选 杠 ， 在 


其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 [Yi 量 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 1500， 如 


3.18.11 所 示 。 


辐 Connection 2 (月 块 ] 
轴 于 齐 
旋转 


平 乏 轴 
EY AENM_CYL_ROD_NMECH_E: I 


OY ARN_CYL TUBE_MECH_B: 草 


新 建 集 


图 3.18.11 


当前 位 置 


重新 生成 值 
500.0 下 yy 

了 机 相 鹤 世相 
晤 自用 重新 生成 值 
MWY 最 小 银 制 | 0.0 = 
Hf 最 本 限制 1500.0 可 
动 痢 尾 性 > 
设置 位 置 参 数 


Step6. 单 击 操控 板 中 的 装 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 


块 连接 。 


= 、 、 6 十 和 一 上 一 7 上 直 Nm 一 5 Se 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 “)， 拖 动 零件 arm_cylL_rod_mech_b， 验 证 滑 


Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 你 存 机 构 模 型 。 


Task3. 创建 铲 斗 液压 子 组 件 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.18。 


模板 。 


Step2. 新 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 文件 ,命名 为 arm_bucket_hyd， 选 取 "mns_asm_desien 
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Step3. 引入 第 一 个 元 件 backet_cyl_tube_mech_b.prt〈 铲 斗 液压 所)， 并 使 用 呈 默认 约束 
完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 
3.18.12 所 不 的 位 置 。 


十 = 
圭 忌 : 
4/ rr 


个 元 件 backet_cyl_rod_mech_b.prt〈 镜 斗 活 罕 杆 )， 并 将 其 调整 到 


引入 后 需要 调整 位 置 ， 否 则 创建 “ 轴 对 齐 ” 约 束 时 可 能 出 现 方向 错误 。 
Step5. 创建 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 王 滑 忠 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 _ 臣 喜 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分别 选取 图 3.18.12 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 训 豆 界面 如 图 3.18.13 所 示 。 


轴 对 章 : 选取 这 两 个 柱 面 
1 


图 3.18.12 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分别 选 取 元 件 backet_cyl_tube_mech_b 中 的 基准 平面 CENTER 
和 元 件 backet_cyl_rod_mech_b 中 的 基准 平面 CENTER 为 “旋转 ”约束 参考 ,此 时 误 置 界 
面 如 图 3.18.14 所 示 。 


是 [Correction 1l 1 月 块 ) 
唱 轴 对 齐 


| 束 已 自用 局 Fornmectior l 有 块 ) 汐 束 已 自用 
轴 对 齐 a 
3 天 | 出 站 
BY EACEET_CYL ROD_ MECHE: 一 中 旋转 = 
By BACIET_CYL TUBE MECH I -| 更 S Dg BAIET_CYL_ROD_ WECH_B: -| 重合 
旋转 ss 仿 移 BACEET_CYL_TUBE NECH I | | 访 移 
平 乏 轴 D0.00 | 平 乏 轴 0.00 应 壬 
和 新 建 集 
图 3.18.13 


“放置 ”界面 


图 3.18.14 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 台 二 界面 中 单 击 旦 平移 负 选 项， 选取 图 3.18.15 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 人 参考 。 
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/ 
平移 轴 : 选取 ,人 
这 两 个 平面 


图 3.18.1$ ”设置 平移 轴 人 参考 


(5) 设 置 位 置 参数 。 在 下 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 | 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 800, 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 *”*” 按钮 ;选中 喇 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 喇 县 4 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 [Yi 晤 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 1200， 如 


3.18.16 所 示 。 


辐 Connection_1 (月 块 ] 


轴 对 齐 
旋转 
平 称 轴 


EY PACEET_CYL ROD_MECH_E: 
OY PACEET_CYL TUBE MECH I 


新 建 集 


图 3.18.16 


当前 位 置 重新 生成 值 
300.0 ™ 

嫌 置 零 位 置 
[Wf 自 用 重新 生成 什 
明 最 小 限制 


十 最 二 限制 


动态 尾 性 >》 


设置 位 置 参 数 


Step6. 单 击 操 控 板 中 的 尝 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 


请 其 连接 。 


Step8. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 你 存 机 构 模 型 。 


Task4. 创建 铲 斗 子 组 件 


= 、 、 66 十 全 一 上 一 ?9 十 Wom 一 | = § 
Step7. 拖 动 验证 。 单 击 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 “;， 拖 动 零 件 backet_cyl_ rod_mech_b， 验 证 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.18。 


板 。 


Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 冯 配 模型 文件 ， 命 名 为 bucket_assy_g， 选 取 mms -asm 由 有 本 模 


Step3. 引入 第 一 个 元 件 backetl_mech gsg.prt 《 锌 斗 )， 并 使 用 呈 sw 约束 完全 约束 该 元 
件 。 
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调整 到 图 


Step4. 引入 第 二 个 元 件 backet_link 3 _1_mech_g.prt〈 铲 斗 连 杆 )， 并 将 其 


3.18.17 所 不 的 位 置 。 
Step5. 创建 backet_link 3_1_mech_g 和 backetl_mech_g 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 其 第 选项 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 至 按钮 ， 分 别 选取 图 3.18.17 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 总 秆 界面 如 图 3.18.18 所 示 。 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 往 面 


~ 
~ 
-~ 


3.18.17 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmnectionr 1 (和 ) 她 束 已 局 用 
只 轴 对 齐 

约束 类 型 

了 全 BACIET_LINE_3_1_WECHLI 

| 加 BACEET1_MECH_G: 曲面 : Fe 重 

平移 起 移 

日 旋转 轴 0.00 友和 疝 
新 奸 倚 完成 连接 定义。 

“放置 ”界面 


3.18.18 
分 别 选 取 元 件 backet_link_3_1_mech_g 中 的 基准 平面 CENTER 


(3 ) 是 66 ~、\I7 移 ” 约束 。 
和 元 件 backetl_mech_g 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 ， 恋 下 界面 如 


图 3.18.19 所 示 。 


己 Connection 1 [四 光束 已 且 用 

轴 对 齐 

中 平移 约 囊 类 型 
Ew BACKET_LINK_ 3._1_MECH LL 重合 j= 
En BACKET1._MECH_G: CENTER: 仿 称 
日 旋转 轴 0.00 上 情 周 | 

装 ; 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
“放置 ”界面 


3.18.19 
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(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 惑 宇 界面 中 单 击 口 旋转 轴 选 项 ,分别 选取 图 3.18.20 中 的 两 个 
平面 为 旋转 轴 参 考 。 

(5) 设 置 位 置 参数 。 在 总 时 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 110, 并 按 Enter 
键 确认 ; 选中 呀 景 小 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0;， 选中 呵 最 太 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 180， 如 图 3.18.21 所 示 。 


\ 


\ 
、\ 和 


N 
\、 旋 转轴 : 选取 
这 两 个 平面 
3.18.20 ”设置 旋转 轴 参 考 
辐 Connection_ 1 里 ) 当前 位 置 重新 生成 什 
办 对 齐 
平移 110.0 | | 六 让 1i0.0 
旋转 轴 设置 地 位 置 7 
i BACKET_LINE 3_1_ MECH 门 启用 重新 生成 值 
加 Biarl_nECHLG :曲面 :到 [Hf 最 小 限制 I - 
[Wf 最 太 限 制 |160.0 下 


动态 尾 性 >》 
新 建 集 
3.18.21 “放置 ”界面 
(6) 单 击 操 控 板 中 的 按钮， 完成 销 连接 的 创建 。 


Step6. 引入 元 件 backet_link_ 1_1 _mech_g.prt〈 铲 斗 摇 杆 )， 并 将 其 调整 到 图 3.18.22 所 
示 的 位 置 。 


平移 :选取 这 两 个 平面 


3.18.22 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step7. 创建 backet_link 3_1_mech g 和 backet link_1_1_mech_g 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 亚 下 按钮， 分别 选取 图 3.18.22 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 蓝 直 界面 如 图 3.18.23 所 示 。 


局 Connection 2 (和) 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 
恒 一 一 了 光束 闫 型 
| a BALEET LINK 1 1 MECH t 重合 
(BP BACEET_LINK 3_1 MECH 二 s 
平移 i 
昌 旋转 贡 0.00 区 四 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.18.23 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.18.22 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 避 古 界面 如 图 3.18.24 所 示 。 


己 Connection 2 [和 光束 已 息 用 
轴 对 齐 
中 平移 芍 束 类 型 
a Baar IDEI_I WE | | 重合 
BACHET LINK 3.1 NECK 让 和 
旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 欠 。 


图 3.18.24 “放置 ”界面 
(4) 调整 元 件 backet_link_1_1_mech_g〔 镜 斗 摇 杆 ) 至 图 3.18.25 所 示 的 位 置 。 
(5) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
Step8. 参考 Step6 和 Step7 的 操作 步骤 ， 再 次 引入 元 件 backet_link_1_1_mech_g.prt， 浅 
配 第 2 个 锌 斗 摇 杆 ， 并 调整 其 位 置 ， 如 图 3.18.26 所 示 。 


图 3.18.25 ”调整 元 件 位 置 图 3.18.26 ”装配 第 2 个 镜 斗 摇 丁 
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Step9. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 续 ， 再 生机 
构 模 型 。 
Step10. 保存 机 构 模型 。 


Task5. 创建 总 装配 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch03\ch03.18。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 闭 配 模型 文件 ， 命 名 为 backhoe， 选 取 mmns_asm_desi 鱼 模板。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 disc.prt〈 底 盘 示 意 模型 )， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 frame_0_mech_g.prt( 回 转台 示意 模型 ), 并 将 其 调整 到 图 3.18.27 
所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 disc 和 frame_0_mech_g 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 形 剖 按钮 分 别 选取 图 3.18. 27 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 于 下 界面 如 图 3.18.28 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 往 面 平移 : I 


”| 


’ gy 


3.18.27 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


己 Connection 1 [四 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 0 
BE FEMIE_O_NMECH_6: 曲面 :Fj [站 
| 鄙 DTsc: 曲面 :Ps ( 伸 出 项 ) | - 
平移 
日 旋转 贡 0.00 良 闪 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义。 


3.18.28 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 3.18. 27 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 


放置 界面 如 图 3.18.29 所 示 。 


局 Conmnection 1 [四 
轴 对 章 
小 平移 


加 FEAME_0_NECH_G: 曲面 :F 


名 DI3cC: 曲面 :75 (种 出 项 ) 
日 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.18.29 
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此 时 


约束 类 型 
[TD 重合 | > 
偏 移 

00 反 符 
状况 
完成 连接 定义 。 


“放置 ”界面 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 ， 刘 各 界面 中 单 击 吕 施 总 负 选 项 ， 分 别 选取 disc 中 的 基准 平面 
DTM3 和 frame_ 0_mech_g 中 的 基准 平面 DTM3 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在 豆 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


六 六 


键 确认 ， 然 后 单 击 


加 Corrmeetior l {外} 
轴 对 齐 
平移 
旋转 轴 


FRAME_O_MECH_G: DTM3:F18 儒 
6 DTSC:ITN3:F4 ( 莽 鹤 平面: 


新 建 集 


图 3.18.30 


按钮 ， 选 中 [Vi 启用 重新 生成 值 复 选 杠 ， 如 图 3.18.30 所 示 。 


重新 生成 值 


配置 地 位 下 
[Wf 自用 重新 生成 值 
最 小 银 制 
最 大 限制 


动态 尾 性 >》 


“放置 ”界面 


(6) 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 boom1_mech_g.prt( 动 辟 )， 并 将 其 调整 到 图 3.18.31 所 示 的 位 置 。 
Step7. 创建 booml_mech_g 和 frame 0_mech g 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 于 二 按钮 ， 分 别 选取 图 3.18. 31 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 ， 茂 置 界面 如 图 3.18.32 所 示 。 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 disc 中 的 基准 平面 DIM3 和 booml_mech_g 中 的 基 
准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 亚 下 界面 如 图 3.18.33 所 示 。 
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轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
入 


N 
~ 


3.18.31 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Connection 2 ( 自 ) 光束 已 且 用 
让 轴 对 齐 0 
| BOOW1_WECH 号 : 曲面 :F32 | - es 
a FRAME O MECH G: 曲面 :Fs -| 重 人 
平移 
旋转 轴 0.00 展 阿 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.32 “放置 ”界面 


刁 Connection [和 七 此 已 启用 
轴 对 齐 oe 
中 平移 区 囊 尖 型 


世博 
Ew BOOM1_MECH_G: CENTER: F. -| 重合 Y 
a FRANE_O_MECH_G: DTM3:F1 仿 称 


日 旋转 轴 0. 00 所 向 


状况 
和 完成 连接 定 久 。 


3.18.33 “放置 ”界面 


(4) 调整 元 件 boom1_mech_g( 动 恬 ) 至 图 3.18.34 所 示 的 位 置 。 


3.18.34 ”调整 动 辟 位 置 
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(5) 单 击 操控 板 中 的 喷 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 

Step8. 再 生 模 型 。 单 击 异型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step9. 引入 子 组 件 lower_boom_hyd.asm 〈 动 化 液压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 网 3.18.35 所 
示 的 位 置 。 

Step10. 创建 booml_mech_g〈 动 豆 ) 和 1]ower_boom_hyd.asm〔 动 句 液 压 组 件 ) 之 间 的 
销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 开 剖 按钮 ， 分 别 选取 图 3.18. 35 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 于 二 界面 如 图 3.18.36 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 平移 :选取 这 两 个 平面 
~ 


图 3.18.35 创建“ 销 (Pin)” 连 接 


思 Connection 3 { 轩 ) 区 上 束 已 启用 


中 轴 对 齐 el 
Bg BOTTON CYL ROD MECH BE: | | 一 一 一 


加 B00M1_NECH_G: 曲面 :733 | 有 
平移 吉 移 
@ 旋转 轴 0.00 皮 阿 
状况 
Ts 完成 连接 定义 。 


图 3.18.36 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 3.18. 35 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 3.18.37 所 示 。 
Step11. 创建 fame_0_mech_g《〈 回 转台 ) 和 1lower_boom_hyd.asm〔 动 避 液 压 组 件 ) 之 间 
的 圆柱 连接 。 
(1) 在 民主 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 
列表 中 选择 芝 圆柱 选项 。 
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刁 Connection 3 [四 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 芍 囊 类 型 
BOTTOM CYL ROD MECH B: -| 重 台 Y 
同和 BODN1_NECH_G: 曲面 :734 仿 和 
@ 旋转 轴 0.00 上 丘 府 
并 部 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.37 “放置 ”界面 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 碍 下 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.18.38 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂 置 界面 如 图 3.18.39 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 耐 A 
A/ AN\ 
A 


3.18.38 ”创建 加 柱 (Cylinder) 连接 


由 Conmnection 3 (四) 一 光束 已 息 用 
是 Connection 4 【圆柱 ) 
中 轴 对 弄 ee 
Eh BOTTON_CYL TUBE MEC 四 重合 
FEanE 0 _WEEH 6: 曲 画 依 黎 
日 平 黎 轴 0.00 | 
总 旋转 轴 和 
新 建 集 Wh 
完成 连接 十 必 。 


3.18.39 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 当 护 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step12. 参考 Step9~Step11 的 操作 步骤 ， 再 次 引入 子 组 件 lower_boom_hyd.asm〔 动 恬 液 
压 组 件 )， 靶 配 第 2 组 动 代 液压 组 件 ， 如 图 3.18.40 所 示 。 

Step13. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 丛 ， 再 生 
机 构 模型 。 
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3.18.40 ”装配 第 2 组 动 臂 液 压 组 件 
Step14. 引入 元 件 arml_mech_g.prt〈 斗 杆 )， 并 将 其 调整 到 网 3.18.41 所 示 的 位 置 。 
Step15. 创建 aaml_mech_g.prt〈 斗 杆 ) 和 booml_mech_g〔〈 动 化 ) 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 到 台 按钮， 分 别 选取 图 3.18. 41 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 至 吝 界面 如 图 3.18.42 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


3.18.41 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


己 Connection 5 [四 ) 光束 已 且 用 
唱 轴 对 齐 如 南光 型 
加 hEM1_MECH_G: 曲面 :731 € 一 一 一 
吧 00W1_WMECH_G: 曲面 :F31 | 二 重 S 
平移 坊 移 
0g 旋转 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.42 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 arml_mech_g.prt〈 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 和 
boom1_mech_g( 动 臂 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 总 豆 界面 如 图 
3.18.43 所 示 。 


第 3 章 机构 连 授与 机 构 创 建 111 


己 Connection 5 [四 ) 各 市 已 启用 
轴 对 襄 
串 平 称 芍 囊 类 型 
对 ARMI_MECH_G: CENTER: FS | 国 可 重合 |* 
En BOOM1_MECH_G. CENTER: F: J 
昌 旋转 轴 0.00 反 符 
状况 


3.18.43 “放置 ”界面 


(4) 调整 元 件 arml_mech_g.prt〈 斗 杆 ) 至 图 3.18.34 所 示 的 位 置 。 


图 3.18.44 ”调整 斗 杆 位 置 
(5) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 销 连接 的 创建 。 
Step16. 再 生 模型 。 单 击 措 型 功能 选项 卡 操作 ~ 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 验 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step17. 引入 子 组 件 boom_hyd.asm( 斗 杆 液 压 组 件 ), 并 将 其 调整 到 图 3.18.45 所 示 的 位 
置 ， 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
\ 


N 


图 3.18.45 创建“ 销 (Pin)” 连 接 


Step18. 创建 boom1_mech_g( 动 辟 ) 和 boom_hyd.asm( 斗 杆 液 压 组 件 ) 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 从 销 选项 。 
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(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 束 喜 按钮 ， 分 别 选取 网 3.18. 45 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 3.18.46 所 示 。 


辐 Connection_6 生肖 ) 
让 轴 对 齐 
EY AREW_CYL_TUEE_WECH_B: 此 
同和 B00N1_NECH_G: 曲面 :740 
平移 
总 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.18.46 


约束 已 启用 
约束 类 型 
国 加 重合 


坊 称 


0.00 | 


状 i 涡 


“放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 选 取 boom_hyd〈 斗 杆 液 压 组 件 ) 中 元 件 arm_cyl_tube_mech_b 
( 斗 杆 油 向 ) 的 基准 平面 CENTER 和 boom]1_mech_g( 动 辟 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “ 平 
移 ” 约 束 参考 ， 此 时 束 豆 界面 如 图 3.18.47 所 示 。 


回 Connection 6 全 月 ) 
轴 对 齐 
中 平稳 
OY ARM_CYL TUBE_MECH_B:C 
OY POOMI MECH G:CENTER:F: 


入 旋转 轴 


新 建 集 


图 3.18.47 


约束 已 局 用 


芍 束 类 型 
荆 重 台 = 


坊 称 


0.00 | 


“放置 ”界面 


Step19. 创建 arml_mech_g.prt〈 斗 杆 ) 和 boom_hyd.asm〔 斗 杆 液压 组 件 ) 之 间 的 圆柱 


连接 。 
(1) 在 总 走 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 况 加 柱 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 


的 ， 京 站 按钮 ， 分 别 选 取 图 3.18.48 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 避 豆 界面 如 图 3.18.49 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 


图 3.18.48 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 
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EConnection B [和 i) 二 芍 束 已 局 用 
己 Connection 7 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 汐 末 美里 
Bg AEN_CYL_ROD_ NECH_B: 国 四 皇 全 
名 hARM1_MECH_S: 曲面 :FF 偏 黎 
日 平 称 轴 0.00 | 
加 旋转 轴 和 i 
新 建 集 ee i 
完成 连接 定 以 。 


3.18.49 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 妆 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step20. 引入 子 组 件 bucket_assy_g.asm《〈 铲 斗 组 件 )， 并 将 其 调整 到 网 3.18.50 所 示 的 位 


天 


Step21. 创建 arml_mech_sg.prt( 斗 杆 ) 和 bucket_assy_g.asm( 铲 斗 组 件 ) 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 基 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 和 按钮， 分别 选 取 图 3.18.50 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 于 二 界面 如 图 3.18.51 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
4 


图 3.18.50 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connection B [和 芍 束 已 局 用 
中 轴 对 齐 
二 二 | | 约束 类 型 
| Ef MN_CYL_TUBE_MECH_B:L 竺 六 
和 B00M1_MECH_G: 曲面 :F40 十 至 
平移 和 
旋转 轴 0.00 惨 阿 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 
图 3.18.51 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 选 取 bucket_assy_g〔 铲 斗 组 件 ) 中 元 件 backetl_mech_g.prt( 贸 
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斗 ) 的 基准 平面 CENTER 和 arml_mech_g〈 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 为 “平移 ”约束 
参考 ， 此 时 束 走 界面 如 图 3.18.52 所 示 。 


辐 Connection_7 (i) 区 囊 已 所 用 
轴 对 齐 
中 干 黎 芍 束 类 型 
各 BACFETI MECH :CENTER 工 重 台 = 
oh hEMI MECH G:CENTER: FS 坊 秘 
日 旋转 轴 0.00 后 向 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


3.18.52 “放置 ”界面 


Step22. 创建 aml_mech_g.prt( 斗 杆 ) 和 bucket _assy_g.asm〔〈 锯 斗 组 件 ) 之 间 的 圆柱 连 
接 1。 

(1) 在 到 二 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 帝 国 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 京 吉 按钮， 分 别 选 取 图 3.18.53 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 台南 界面 如 图 3.18.54 所 示 。 
选取 送 两 个 柱 而 


一 
一 / 


rr i 


3.18.53 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


由 Conmnection 7 上 生肖) 芍 束 已 局 用 
刁 Comection 8 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 约束 关 开 
a BACKET LINE 1_1_ MECH 四 重合 


中 hEN1_NECH_G: 曲面 :P33 放 和 


Translationl 0.00 | 
加 Rotatlorl 
犀 [建华 a = 
完成 连接 定 澡 。 


图 3.18.54 “放置 ”界面 


Step23. 创建 aaml_mech_g.prt( 斗 杆 ) 和 bucket _assy_g.asm〔〈 铲 斗 组 件 ) 之 间 的 圆柱 连 
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1 

(1) 在 不下 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 况 国 福 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮， 分别 选 取 图 3.18.55 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 至 旦 界面 如 图 3.18.56 所 示 。 


到 3.18.55 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


[tConnection 了 {生肖} 芍 囊 已 启用 
由 Conneetion 3 { 辆 柱 ) 
局 Correction 9 【圆柱 约束 基业 

中 轴 对 齐 -| 重合 


og BACEET LINE 1 el ME 


| | 起 移 
| 鄙 AL_WECH_ 5: 曲面 :到 后 痛 
卓 平 称 轴 理 ， 
新 建 集 ee 
完成 连接 定义 。 


3.18.56 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step24. 引入 子 组 件 arm_bucket_hyd.asm (人 铲 斗 液压 组 件 )， 并 将 其 调整 到 图 3.18.57 所 
示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
八 


3.18.57 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step25. 创建 arml_mech_g.prt( 斗 杆 ) 和 arm_bucket hyd〈 铲 斗 液压 组 件 ) 之 间 的 销 连 
和 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 到 吾 按钮， 分 别 选取 图 3.18. 57 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 三 各 界面 如 图 3.18.58 所 示 。 


局 Connection _ 10 {i) 
让 轴 对 齐 


OY BACEET_CYL TUBE_NMECH 
轩 ARM1_MECH_SG: 曲面 :F37 上 
平 称 仿 称 
昌 旋转 轴 .or 上 反 辣 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 3.18.58 “放置 ”界面 


(3) 定义“ 平移” 约束。 选取 arm_bucket_hyd(〈 铲 斗 液压 组 件 ) 中 元 件 backet_cyl_tube_ 
mech_b( 久 斗 油缸 ) 的 基准 平面 CENTER 和 arml_mech_sg.prt( 斗 杆 ) 中 的 基准 平面 CENTER 
为 “平移 ”约束 参考 ， 此 时 计生 界面 如 图 3.18.59 所 示 。 


己 Connection _10 {i) 


轴 对 齐 
小 平和 约束 半 型 
| BACEET CIL_ TUEBE MECH II 图 网 重合 
oh PFEMI MECH :CENTER: FS 坟 乏 
晶 旋转 轴 Di.00 后 周 
新 建 集 


图 3.18.59 “放置 ”界面 


Step26. 创建 bucket_assy_g.asm《〈 铲 斗 组 件 ) 和 arm_bucket_hyd《〈 铲 斗 液压 组 件 ) 之 间 
的 圆柱 连接 。 

(1) 在 型 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 器 加 性 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 各 按钮， 分别 选取 图 3.18.60 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 芒 重 界面 如 图 3.18.61 所 示 。 

(3) 单 击 操控 板 中 的 甘 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step27. 再 生 模型 。 单 击 塘 型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 
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机 构 模 型 。 
Step28. 你 存 机 构 模型 。 
选取 这 两 个 柱 面 
放大 图 


| 


3.18.60 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


由 Conmnectiomn 10 (生肖 ) 二 约束 已 启用 
是 Comection 11 [圆柱 ) 
中 轴 对 章 cs 


各 
加 人 BACIET_CYL RDOD_NECI 国 重合 
BY FACEET_LINE 1_1_NMEC 启 称 


电 平移 轴 0.00 请 和 疹 
上 旋转 轴 本 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


3.18.61 “放置 ”界面 


第 4 章 ”定义 电动 机 


i ”Creo 运动 仿真 中 的 电动 机 可 以 规定 机 构 以 特定 方式 运动 ,电动 机 不 仅 可 
以 控制 机 构 的 运动 速度 ， 还 可 以 控制 机 构 的 位 移 和 加 速度 。 本 章 主要 介绍 伺服 电动 机 的 定 
义 方 法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ 电动 机 的 类 型 

@ 定义 伺服 电动 机 

@ 伺服 电动 机 定义 范例 


4.1 电动 机 的 类 型 


Creo 运动 仿真 中 的 电动 机 有 两 种 一 一 伺服 电动 机 和 执行 电动 机 。 

伺服 电动 机 可 以 以 单一 目 由 度 在 两 个 主体 之 间 强 加 茶 种 运动 〈 主 要 是 旋转 或 平移 运 
动 )。 定 义 伺 服 电动 机 时 ， 可 定义 速度 、 位 置 或 加 速度 与 时 间 的 函数 关系 ， 并 且 通 过 定义 何 
服 电动 机 的 函数 ， 可 以 定义 运动 的 轮廓 曲线 。 定 义 运 动画 数 时 ， 可 以 从 系统 提供 的 函数 中 
进行 选取 , 也 可 以 自行 定制 函数 。 在 帮 茜 功能 选项 卡 中 单 击 东区 域 中 的 “伺服 电动 机 ?” 
按钮 SS， 系 统 弹出 图 4.1.1 所 示 的 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 定义 伺服 
电动 机 。 


同 服 电动 机 十 岂 其 

名 称 

Servollotorl 
类 型 挖 库 

具 动 图 元 

量 | 还 动 轴 

几 辣 
[人 
尽 同 


确定 应 用 取消 


图 4.1.1 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 


执行 电动 机 主要 用 于 问 机 构 中 施加 特定 的 负 三 ， 在 对 机 构 进 行 运 动 分 析 时 ， 添 加 合适 
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的 执行 电动 机 , 可 以 得 到 更 接近 机 构 实际 运动 状况 的 数据 。 在 饥 铂 功能 选项 卡 中 单 击 畏 作 
区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 如 ， 系 统 弹出 图 4.1.2 所 示 的 “执行 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 
该 对 话 框 中 可 以 定义 执行 电动 机 。 

伺服 电动 机 和 执行 电动 机 的 添加 方法 相似 ， 本 草 主 要 介绍 伺服 电动 机 的 添加 方法 。 


执行 电动 机 定 党 


在 单独 图 形 中 导数 


图 4.1.2 “执行 电动 机 定义 ”对 话 杠 


4.2 ”定义 伺服 电动 机 


4.2.1 伺服 电动 机 的 类 型 


伺服 电动 机 的 类 型 有 两 种 ， 分 别 是 “运动 轴 ” 类 型 和 “几何 ”类 型 。 当 选择 “运动 轴 ” 
类 型 时 ， 需 要 选择 机 构 的 一 个 运动 连接 (如 销 连 接 或 滑 块 连接 )， 并 可 以 通过 “ 反 向 ”按钮 
调整 连接 的 运动 方向 ;当选 择 “ 几 何 ” 类 型 时 ,“ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 如 图 4.2.1 所 示 ， 
此 时 可 以 规定 机 构 中 的 某 一 几何 图 元 作 特 定 的 运动 。 

伺服 电动 机 可 以 在 连接 轴 或 几何 图 元 〈 如 零件 平面 、 基 准 平 面 和 点 ) 上 放置 。 对 于 一 
个 图 元 ， 可 以 定义 任意 多 个 伺服 电动 机 。 但 是 ， 为 了 避免 过 于 约束 模型 ， 要 确保 进行 运动 
分 析 之 前 ， 应 关闭 所 有 冲突 的 或 多 余 的 伺服 电动 机 。 例 如 沿 同一 方 回 创建 了 一 个 连接 轴 旋 
转 伺服 电动 机 和 一 个 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 ， 则 在 同一 个 运行 期 间 内 不 要 同时 打开 这 两 
个 伺服 电动 机 。 

伺服 电动 机 的 常见 定义 方法 如 下 。 

@ 连接 轴 体 服 电 动机 : 直接 选择 一 个 机 构 连 接 ， 用 于 创建 旋转 运动 或 直线 运动 。 
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同 服 电动 村 十 饼 其 
名 称 


ServoMotorl 


类型 榨 诬 

从 动 图 元 

运动 轴 

量 几何 
KR 

参考 图 元 
KR 

运动 方向 


育 癌 


确定 | 应 用 | 取消 
图 4.2.1 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 


@ 几何 伺服 电动 机 : 利用 下 列 简单 伺服 电动 机 的 组 合 ， 可 以 创建 复杂 的 三 维 运动 (如 
螺旋 或 其 他 空间 曲线 ). 

回 平面 -平面 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 相对 于 一 个 主体 中 的 一 个 平 
面 来 移动 另 一 个 主体 中 的 平面 ， 同 时 保持 两 平面 平行 。 当 从 动 平面 和 参考 平 
面 重 合 时 ， 出 现 零 位 置 。 平 面 -平面 平移 伺服 电动 机 的 一 种 应 用 ， 是 用 于 定 
义 开 环 机 构 装 置 的 最 后 一 个 链接 和 基础 之 间 的 平移 。 

回 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 移动 一 个 主体 中 的 平面 ， 使 
其 与 另 一 主体 中 的 某 一 平面 成 一 定 的 角度 。 在 运行 期 间 ， 从 动 平 面 围 绕 一 个 
参考 方向 旋转 ， 当 从 动 平面 和 参考 平面 重合 时 定义 为 零 位 置 。 因 为 未 指定 从 
动 主体 上 的 旋转 轴 ， 所 以 平面 -平面 旋转 伺服 电动 机 所 受 的 限制 要 少 于 销 钉 或 
圆柱 接头 的 伺服 电动 机 所 受 的 限制 ， 因 此 从 动 主体 中 旋转 轴 的 位 置 可 能 会 任 
意 改 变 。 平 面 -平面 旋转 伺服 电动 机 可 用 来 定义 围绕 球 接 头 的 旋转 ; 另 一 个 
应 用 是 定义 开 环 机 构 装 置 的 最 后 一 个 主体 和 基础 之 间 的 旋转 。 

回 点 -平面 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 沿 一 个 主体 中 平面 的 法 向 移动 
另 一 主体 中 的 点 。 以 点 到 平面 的 最 短 距 离 测量 伺服 电动 机 的 位 置 值 。 仅 使 用 
点 -平面 伺服 电动 机 ， 不 能 相对 于 其 他 主体 来 定义 一 个 主体 的 方向 。 还 要 注意 
从 动 点 可 平行 于 参考 平面 自由 移动 ， 所 以 可 能 会 沿 伺 服 电 动机 未 指定 的 方向 
移动 ， 使 用 另 一 个 伺服 电动 机 或 连接 可 人 锁定 这 些 自由 度 。 通 过 定义 一 个 点 相 
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对 于 一 个 平面 运动 的 X、y 和 zz 分 量 ， 可 以 使 一 个 点 沿 一 条 复杂 的 三 维 曲线 运 
动 。 

回 平面 -点 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 除了 要 定义 平面 相对 于 点 运动 的 
方向 外 ， 其 余 都 和 点 -平面 伺服 电动 机 相同 。 在 运行 期 间 ， 从 动 平 面 没 指定 
的 运动 方向 运动 ， 同 时 保持 与 之 重 直 。 以 点 到 平面 的 最 短 距 离 测量 伺服 电动 
机 的 位 置 值 。 在 零 位 置 处 ， 点 位 于 该 平面 上 。 

回 点 一 点 平移 伺服 电动 机 : 这 种 伺服 电动 机 是 沿 一 个 主体 中 指定 的 方向 移动 另 
一 主体 中 的 点 。 可 用 到 一 个 平面 的 最 短 距 离 来 测量 该 从 动 点 的 位 置 ， 该 平面 
包含 参考 点 并 重 直 于 运动 方向 。 当 参考 点 和 从 动 点 位 于 一 个 法 向 是 运动 方向 
的 平面 内 时 ， 出 现 点 -点 伺服 电动 机 的 零 位 置 。 点 -点 平移 伺服 电动 机 的 约束 
很 党 松 ， 所 以 必须 十 分 小 心 ， 才 可 以 得 到 可 预期 的 运动 。 仅 使 用 点 - 点 伺服 
电动 机 不 能 定义 一 个 主体 相对 于 其 他 主体 的 方向 。 实 际 上 ， 需 要 6 个 点 一点 
伺服 电动 机 才能 定义 一 个 主体 相对 于 其 他 主体 的 方向 。 使 用 另 一 个 伺服 电动 
机 或 连接 可 锁定 一 些 自由 度 。 


4.2.2 伺服 电动 机 的 轮 启 


单 击 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 训 库 选项 卡 ， 在 该 选项 卡 界 面 中 可 以 定义 伺服 电 
动机 的 运动 轮 廊 曲线 ， 如 图 4.2.2 所 示 。 


同 珠 电动 机 定名 其 
名 称 
Servollotorl 
类 型 ” 阔 廊 
规范 
je 速度 QeErsee 
初始 角 位 置 
听 当前 Neal 
加 速度 
ee 
常量 
EE 笠 披 
音量 -汪汪 5 点 
SCCh 
A Bo 控 线 
抛物 线 
图 形 守 项 式 
几 位 置 
wi 违 度 用 户 定 尽 
在 单独 图 形 中 加 速度 


图 4.2.2 “轮廓 ” 选项 卡 
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图 4.2.2 所 示 的 辑 原 选项 卡 规范 下 拉 列 表 中 的 各 项 说 明 如 下 : 

@ 位置 定义 从 动 图 元 的 位 置 函 数 。 

@ 速度: 定义 从 动 图 元 的 速度 函数 。 选 择 此 选 选 项 后 ， 需 指定 运行 的 初始 位 置 ， 默认 
的 初始 位 置 为 “当前 ”。 

@ 加 速度 : 定义 从 动 图 元 的 加 速度 函数 。 选 择 此 选项 后 ， 可 以 指定 运行 的 初始 位 置 和 
初始 速度 ， 其 默认 设置 分 别 为 “当前 ”和 0.0。 

根据 机 构 需要 施加 的 运动 类 型 ， 可 以 利用 范 原 选项 卡 “ 瑟 “下 拉 列 表 中 系统 提供 的 多 种 

方式 定义 伺服 电动 机 的 轮廓 曲线 ， 如 函数 、 多 项 式 、 表 格 和 用 户 自 定义 等 ， 下 面 将 分 别 进 


行 介绍 。 


1， 常量 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 恒定 值 ， 函 效 表达 却 为 y = A， 其 中 A= 
明 量 。 当 定义 其 中 的 录 个 参数 后 ， 其 他 参数 的 轮廓 函数 将 目 行 出 现 ， 并 能 以 图 表 的 形式 进 


一 


一 


J 显 不 。 

下 面 说 明 函 数 的 设置 和 图 表 显 示 的 一 般 操 作 方 法 。 

Step1. 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 吾 库 选项 卡 中 选择 规范 类 型 为 加速度， 在 二 枫 s 下 
拉 列 表 中 选择 时 到 选项 ， 并 将 初始 速度 设置 为 0，A 的 值 设 置 为 10， 如 图 4.2.3 所 示 。 


则 最 电动 本 定名 其 
和 名称 
Servollotorl 
类 型 毗 库 
规范 
js 加 速度 理 |mm 六 sec 
初始 位 置 
WY 当前 
初 稀 建 度 
0 mm FF sec 
FE] 
党 县 和 
各 | 1 
图 形 
EE i 位 置 
wf 速度 
在 单 济 图 形 中 吓 加 速度 
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Step2. 选中 轮 库 选项 右 下 方 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 弃 ， 
系统 弹出 图 4.2.4 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 、 速 
度 和 加 速度 函数 图 形 。 

说 明 : 在 该 窗口 中 单 击 | 各 忱 钮 可 打印 函数 图 形 ， 选 择 “ 文 件 ” 下 拉 菜 单 可 按 “ 文 本 ” 
怠 EXCEL 格式 输出 图 形 。 

Step3. 单 击 “图 形 工具 ”对 话 框 中 的 “格式 化 图 形 对 话 框 ” 按钮 翌 ， 系 统 弹 出 图 4.2.5 
所 示 的 “图 形 窗口 选项 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 主要 用 于 设置 函数 图 形 的 显示 范围 ， 显 示 时 间 
以 及 图 形 样式 和 字体 等 参数 。 


图 形 工 具 一 叫 其 
立 件 (F】 视图 (VY 格式 (R) 


旺 溢 国 愉 加 百 
局 妥 电动 机 翰 麻 :Ser yoMotor | 


Dom nn ee 7.00 3.00 .de | 


nn 


ee 一 
加 mm ee 


时 间 : 9.96093， 模 : 242. 307 


图 4.2.4 “图 形 工具 ”对 话 框 


图 4.2.5 所 示 的 “图 形 窗口 选项 ”对 话 框 中 的 各 选项 卡 功能 简介 如 下 : 

@ 了 轴 选 项 卡 : 如 图 4.2.5 所 示 , 该 选项 卡 主要 用 于 设置 函数 图 形 的 Y 轴 显示 沁 围 (位 
移 、 速 度 和 加 速度 的 显示 )， 刻 度 线 的 数量 ， 文 本 标签 的 样式 ， 栅 格 线 的 控制 ， 图 
形 线 的 粗细 等 参数 。 

@ 。 X 轴 选项 卡 : 如 图 4.2.6 所 示 , 该 选项 卡 主 要 用 于 设置 函数 图 形 的 X 轴 显 示范 围 ( 时 
间 范 围 ) 以 及 其 他 参数 。X 轴 和 了 轴 选 项 卡 中 各 选项 的 说 明 如 下 : 
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图 弄 窗 口 选项 居 

TIT 轴 I 轴 钞 据 系列 图 形 显 示 
图 形 

模 吉 
轴 标 签 

模 

MY 显示 轴 标 签 立 相 样式 

范围 刻度 雄 刻度 雌 标 签 

县志 ,500 二 |11 过 硬 | 水 平 

是 小 0 于 下 蝇 1 过 二 | 坚 直 Es 

嘲 格 杏 轴 篇 放 
样式 厚度 | 对 数 刻 度 

无 ™ 7 党 可 缩放 1 

确定 必 ) 应 用 职 消 


图 4.2.5 “YY 轴 ” 选项 卡 


图 弄 窗 口 选 项 其 

T 轴 II 轴 | 狂 括 条 列 图 形 显 示 
轴 标 签 

时 间 

MT 显示 轴 标 签 羡 本 样式 ... 

范围 刻度 序 诸 度 色 标 签 
县志 |10 主 |11 过 局 | 水 平 

最 小 后 重 秆 可 | 重 置 赋 计 立 本 样式 ... 

嘲 格 恕 轴 淆 放 
样式 . 厚度 | |] 对 数 刻 度 

无 军 本 二 

确定 血 ] 应 用 职 消 


图 4.2.6 “X 轴 ” 选项 卡 


加 图形: 此 区 域 仅 显示 在 工 轴 选项 卡 中 ， 如 有 子 图 形 还 可 显示 子 图 形 的 一 个 
列表 。 可 以 使 拥有 公共 X 轴 、 但 了 轴 不 同 的 多 组 数据 出 图 。 从 列表 中 选 
取 要 定制 其 Y 轴 的 子 图 形 。 


串 ” 负 标 咎 :此 区 域 可 编辑 Y 轴 标 签 。 标 签 为 文本 行 ， 显 示 在 每 个 轴 穷 。 单 击 


区 本 样式 . -按钮 , 可 更 改 标签 字体 的 样式 、 颜色 和 大 小 。 使 用 [V 显示 轴 标 答 


复 选 框 可 打开 或 关闭 轴 标 签 的 显示 。 


回 “各 围 ; 更 改 轴 的 刻度 范围 。 可 修改 最 小 值 和 最 大 值 ， 以 使 窗口 能 够 显示 指 


定 的 图 形 部 围 。 


也” 到 匠 宫 ， 设 置 轴 上 长 刻度 线 ( 主 ) 和 短 刻 度 线 ( 副 ) 的 数量 。 
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回 “ 淹 民 将 杜 全 :设置 长 刻度 线 值 的 放置 方式 。 还 可 单 击 世相 样式 . .。 按钮 , 更 改 
字体 的 样式 、 顾 色 和 大 小 、， 

加 “ 山 萎 占 :， 选取 栅 格 线 的 样式 。 如 果 要 更 改 栅 格 线 的 颜色 ， 可 单 击 颜色 选取 
按钮 ， 

回 三 轴 =: 设置 Y 轴 的 线 宽 及 顾 色 ， 

回 “第 启 5:. 使 用 此 区 域 可 调整 图 形 的 比例 。 

加 ”上 对 数 标尺 .将 轴 上 的 值 更 改 为 对 数 比 例 。 使 用 对 数 比 例 能 提供 在 正常 比例 
下 可 能 无 法 看 到 的 其 他 信息 。 

回 “ 辽 园区 ， 此 区 域 仅 出 现在 工 轴 选项 卡 中 。 可 使 用 此 区 域 来 更 改 耻 轴 比例 。 

数据 系列 选项 卡 : 如 图 4.2.7 所 示 ， 该 选项 卡 主 要 用 于 设置 函数 图 形 的 数据 系列 和 


图 卉 窗口 选项 x | 

T 轴 工 轴 | 数据 系列 | 图 形 显示 
图 形 

模 惠 

钞 医 系列 于 这 点 弘 点 显示 昔 丰 厚度 
Series 位 置 mm) 二 -2 得 形 ”| 线性 理 be 
Series | 速度 mm see】 -4 从 三 骨 形 ”| 此 性 于 eg 
Serles 2 加 速度 thm ”see "2] 直 个 ”| 上 北 性 理 理 

图 王 

显示 图 例 

立 本 样式 . .. 

确定 (0) 应 用 职 稍 


图 4.2.7 “数据 系列 ” 选项 卡 


了 加” 图形: 选取 要 定制 其 数据 系列 的 图 形 或 子 图 形 。 

回 。 涩 据 系列 ， 此 区 域 可 编辑 所 选 数据 系列 的 标签 。 还 可 更 改 图 形 中 点 和 线 的 磊 
色 以 及 点 的 样式 、 插 值 。 

回 “国王 此 区 域 可 切换 图 例 的 显示 及 更 改 其 字体 的 样式 、 顾 色 和 大 小 ， 

图 形 显示 选项 卡 : 如 图 4.2.8 所 示 ， 该 选项 卡 主要 用 于 设置 图 形 显示 标签 的 参数 。 

回 “ 行 但: 编辑 图 形 的 标题 。 如 果 要 更 改 标 题字 体 的 样式 、 顾 色 和 大 小 ， 可 单 击 
文本 样式 .. 按钮; 可 使 用 呵 显示 标签 复 选 框 来 显示 或 关闭 标题 。 

回 。 青 县 颜色 : 修改 背景 颜色 。 如 选中 辐 混和 背 且 ， 单 击 | 狗 辑 ..， 校 钮 可 定制 混 
合 的 背景 颜色 。 


加 ”选择 颜色 更 改 用 来 加 亮 图 形 中 的 点 的 颜色 。 
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图 形 窗 口 选 项 


TT 办 荆 轴 水 者 系列 图 形 呈 示 
标 警 
局 有 最 电 动机 毗 廊 : SerwoMotorl| 


[Mf 显示 标签 
育 具 颜色 


:日 -ab 忆 L 
[| 寓 侣 青 县 


选择 颜色 


图 4.2.8 “图 形 显示 ” 选项 卡 


2. 和 斜坡 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 恒定 值 或 随时 间 成 线性 变化 的 运动 ， 函 
数 表达 式 为 y=A+B*t， 其 中 A= 常 量 ，B= 和 斜率 。 
当 设 置 规范 类 型 为 速度 ， 日 A=1，B=5 时 (图 4.2.9)， 函 数 图 形 如 图 4.2.10 所 示 。 


图 形 工具 


立 件 (F】 视图 (WY 格式 (R) 


个 最 电 动机 塌 麻 : SerycoMotor | 


同 服 电动 机 走 六 
和 名称 


Servollotorl 
类 型 ” 梯 廊 
规范 


| 党 | 连 度 
初始 位 置 


[fF 当前 


i DOD 


[Mf 位置 0.00 1.00 2.00 3.004.00 5.00 6.00 7.00 8.00 $60 10.00 
FM 速度 时 间 
口 在 单独 图 形 中 后 加 速度 nm) 


ES 
直 对 上 【rmrm ei] 


_ 确 下 应 用 取消 时 间 : 9.93093， 杭 : 242.307 


图 4.2.9 设置 “斜坡 ”参数 图 4.2.10 “图 形 工 具 ” 对 话 框 
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3. 余弦 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 振 沪 往复 运动 ， 图 数 表 达 式 为 y = A*cos 
(2*PiXWT+B)〉+C， 其 中 A= 振幅 ，B= 相 位 ，C= 仿 移 量 ，T= 周 期 。 

当 设 置 规 范 类 型 为 伺 置 ， 且 A=1，B=0，C=0，T=4 时 (图 4.2.11)， 函数 图 形 如 图 4.2.12 
所 示 。 


图 形 工 具 一 叫 其 
立 件 (F】 视图 (VY 格式 (R) 


局 虑 电动 由 韩 麻 :SeryechMetor | 


同 服 电动 机 定 匀 Xx a 
名 称 | . 
SerwvoMotorl 
1. 
类 型 ” 索 库 
规范 q 
sw | 位 置 wmm en 
各 0 
余弦 可 
本 | 
B | 
Cc |0 
-?. 
图 弄 -2. 
: wr 位 置 | | | | | | | | 
0.00 0.50 1.00 1.50 2.00 2.50 3.00 3.50 4.00 
Xx Yi 速度 I 
在 单 济 图 开 中 wf 加 速度 一 全 本 和 = pe J ee 
rn) 
兢 正 | 应 用 | 取消 时 间 : 9.38093， 模 : 242. 307 
图 4.2.11 设置 “ 余 疫 ”参数 图 4.2.12 “图 形 工 具 ” 对 话 框 
4. SCCA 


SCCA 是 指 “ 正 弱 - 常 数 -余弦 -加 速度 (Sin-Constant-Cos-Acceleration )”， 即 一 条 包含 正 
驳 、 币 数 、 余 粥 的 复合 曲线 且 仅 用 于 加 速度 的 设置 。 根 据 时 间 参 数 t 的 泥 围 ， 表达 式 分 别 如 


当 0 入 t<A 时 ，y=H#sin[(tkpi)/ (2A) ] ,表示 加 速度 快速 增加 的 过 程 。 
当 A 和 t< (A+B) 时 ，y=H , 表示 加 速度 恒定 不 变 的 过 程 。 

当 (A+B) 入 t< (CA+B+2C) 时 ，y = Hxkcos[ (t-A-B) *Pi / (2C) ]， 表 示 加 速度 
减 小 的 过 程 ， 并 且 由 大 于 0 减 小 到 小 于 0。 
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@ 当 (A+B+2C) 三 t 二 (A+2B+2C) 时 ，y=-H ,表示 加 速度 恒定 不 变 且 为 负 值 的 过 程 。 
@ 当 (A+2B+2C) 三 t 三 (2A+2B+2C) 时 ，y=-=-Hxkcosl (t- A-B-2C) *Pi/ (2A) ] ， 
表示 加 速度 恒 增 加 且 依然 小 于 0 的 过 程 。 

其 中 A= 间 增加 速度 归 一 化 时 间 部 分 ，B= 恒 定 加 速度 归 一 化 时 间 部 分 ，C= 递 减 加 速度 
归 一 化 时 间 部 分 ，H= 振 幅 ，T= 周 期 。 这 里 的 “ 归 一 化 时 间 部 分 ”是 指 单个 部 分 的 实际 时 间 
与 周期 的 比值 , 计算 公式 为 t=2*t0/T， 这 里 t0= 实 际 的 时 间 , 所 以 对 于 各 “ 归 一 化 时 间 部 分 ”， 
又 有 A+B+C=1， 在 设置 SCCA 函数 时 ， 必 须 给 定 A、B、H 和 TT 的 值 。 

当 设 置 A=0.25，B=0.5，H=1，T=2 时 (图 4.2.13)， 函 数 图 形 如 图 4.2.14 所 示 。 


图 形 工 具 Ee 
同 最 电 动机 十 多 es a 恪 式 (R】 
名 称 咒 涝 国 以 [o 百 
SerwvoMotorl 
个 腿 电 动机 翰 麻 :SeryoMotor | 
举 型 较 库 1 0 ES 
规范 . 
0 i : a 总 间 总 人 二 ee, cg 
本 i 果 上 三 mm A Sec 2 LE 
初 巡 位 置 站 站 本 
wi 当前 
0 .4 
ee 0.20 
0 mm i sere 二 站 向 由 
各 0 
SCCE 备 
A 0. 25| yy 
B |0.5 -站 训 揣 
HIl 
站 站 
T Iz 
图 形 -1.00 i 
法 Mi 位置 non om nm nn eal ol 20 dl el a ze 
可 速度 
在 单独 图 形 中 wi 加 速度 ‘= 人 ”二 = i nel 
ss Mm ae) 
地 于 本 rm) 
| || 沁 择 棋 吏 .. 
图 4.2.13 设置 “SCCA” 参 数 图 4.2.14 “图 形 工 具 ” 对 话 框 
5. 摆 线 


该 选项 可 以 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 为 一 种 规律 性 的 平缓 上 升 运动 ， 函 数 表 达 
式 为 y=L*WVT Lxsin (2x*Pi*VT) /2*Pi， 其 中 L= 周 期 内 的 上 升 数 ，T= 周 期 。 
当 设 置 现 范 类 型 为 伺 音 ， 且 L=1，T=5 时 (图 4.2.15)， 函 数 图 形 如 图 4.2.16 所 示 。 


6. 抛物 线 
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该 选项 可 以 用 于 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 ， 函 数 表 达 式 为 yY=Axt+0.3*Bx#f 。 其 
中 A= 线 性 系数 ，B= 二 次 系数 。 


图 形 工 具 EE 
立 件 (fF】 视图 (VW) 格 式 (RJ) 
四 国共 有 
局 虑 电动 机 韩 麻 :SeryechMetor | 
区 
2.00 EF 
同 服 电动 机 定 实 其 
扣 称 | 5 
servoMotorl 
其 型 弱 库 Ee | ,总得 HE99E99EEEEE 
规范 
| 室友 rm 
Ms 
2] 
皖 些 = 
L | 入， 六 站 
T |5 
图 嫉 -0 .5 
: wf 位 置 | | | ! j ! | | ! | 
0.001.00 2.00 3.00 4.00 5 .NY 六 
区 吓 速度 时 间 
在 单独 图 形 中 吓 加 速度 = ne a 
Tn 
| 下) | || 二 择 记 咒 .… 
图 4.2.15 设置 “ 摆 线 ”参数 图 4.2.16 “图 形 工具 ”对 话 框 


当 设 置 起 苍 类 型 为 位 站 ， 且 A=1，B=10 时 (图 4.2.17)， 子 数 图 形 如 图 4.2.18 所 示 。 
7. 多 项 式 


该 选项 同 前 面 介 绍 的 几 种 类 型 类 似 ， 可 以 用 于 设置 机 构 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 ， 函 数 
表达 式 为 y= A+B*t+C*t? +D#t 。 


8. 表 


该 选项 可 以 通过 输入 或 导入 时 间 与 对 应 梗 的 值 来 定义 伺服 电动 机 ， 当 机 构 的 运动 规律 
不 能 用 函数 来 表达 时 ， 可 以 采用 此 方法 来 拟 合 运动 曲线 的 功能 。 表 文件 可 以 预 完 进行 编制 ， 
其 扩展 名 为 .tab， 可 以 在 任何 文本 编辑 上 融 中 创建 或 打开 。 文件 采用 两 栏 格式 , 第 一 栏 是 时 间 ， 
该 栏 中 的 时 间 什 必须 从 第 一 行 到 最 后 一 行 按 升序 排列 ， 第 二 栏 是 速度 、 加 速度 或 位 置 。 

下 面 说 明 使 用 “ 表 ” 选 项 定义 伺服 电动 机 的 一 般 操 作 方 法 。 
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图 形 工 具 = 四 XX 
立 件 (F) 视图 (VY) 格式 (R) 
吨 泛 国志 器 是 
怕 腿 电动 机 亲历 :ServoMetor | 
B00, 0 
500.00 身 
同 服 电动 机 定义 x HR 
名 称 ADD., oh 
ServoMlotorl 
类 型 ” 辊 夯 ex Ul 
规范 
| 这 | 应 置 v |mm 
e000. on 
程 
扫 物 此 下 
100.,00 
ll 
B10 ee ee 
图 测 hb 本 
二 wi 位 置 ! ! ! ! ! ! ! ! ! ! 
0 00 | .0 2 0 EE. 008.00 
区 可 速度 
在 单独 图 形 中 十 加 速度 一 一 一 一 三 一 一 一 一 ， trm) 
Sn Erm 二 Se 
二 让 【rmrn 六 和 训 尼 
| 尝 择 闫 况 .… 
图 4.2.17 设置“ 抛物线 ”参数 图 4.2.18 “图 形 工具 ”对 话 杠 


Step1. 定义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “伺服 电动 机 定义 ?对话 框 的 轮 廊 选项 卡 中 选择 规范 类 
型 为 速度 ， 在 呈 醒 下 拉 列 表 中 选择 表 选项 。 

Step2. 选择 拟 合 类 型 。 在 医 值 区 域 中 选中 名 总 性 拟人 单 选项 。 

Step3. 输入 表 数 据 。 

(1) 定义 第 1 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 名 ,， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 1， 在 

各 文本 框 中 输入 值 5。 

(2) 定义 第 2 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 2， 在 

概 文本 框 中 输入 值 16。 

(3) 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 4， 在 

可 文本 框 中 输入 值 8， 如 图 4.2.19 所 示 。 

Step4. 选中 未 库 选项 右 下 方 的 呵 速 度 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 疾 ， 系 统 弹 出 图 
4.2.20 所 示 的 “图 形 工 具 ” 对 话 框 ， 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 轮廓 曲线 。 
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同 服 电动 村 定 实 莽 
大 称 
ServoMlotorl 
类 型 较 库 
规范 
| 全 速度 mm Sec 
初 媚 在 下 
wf 当前 
口 mm 
图 形 工 具 一 器 其 
种 立 件 (fF】 视图 (W) 格式 (RJ 
司 军 ~ i Pr FE 
pe 由 注 国 以 [Q| | 因 
量 线性 所 合 门 样 条 拟 合 站 单调 所 合 出 慑 电动 机 部 肉 :Ser voMelor | 
使 用 站 部 耻 性 | 站 .站 
时 间 瑟 
1 5 
1. 访 记 
2 18 
4 3 于 
下 | aa -总 
国 * 
由 中 .0 
立 件 
洱 可 pe 8 
图 弄 
全 一 位 置 站 
[Wf 速度 
芷 单独 图 形 中 加 速 站 -站 站 
昌 显示 用 户 点 〇 显示 轿 信 点 〇 显示 两 才 i 人 a 


插值 点 涛 生计 - 50 过 


确 下 ， 应用 | ， 取 六 


图 4.2.19 ”设置 “ 表 ” 人 参数 


图 4.2.20 


旭 贞 四 [mm a 
用 户 入 币 扣 四 中 册 种 度 


“图 形 工具 ”对 话 框 


说 明 : 如 果 在 看 值 区 域 中 选中 园 样 条 所 合生 早 呈 所 全 单 选项 ,伺服 电动 机 的 速度 轮廓 曲 


线 分 别 如 图 4.2.21 和 图 4.2.22 所 示 。 


9. 用 户 定 义 


该 选项 可 以 通过 目 定 义 函 数 表 达 式 来 定义 伺服 电动 机 中 的 位 置 、 速 度 和 加 速度 。。 
下 面 说 明 使 用 “用 户 定义 ”选项 定义 伺服 电动 机 的 一 般 操 作 方 法 。 
Step1l. 定义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 整 原 选项 卡 中 选择 规范 类 


型 为 可 尾 ， 在 慎 针 s 下 拉 列 表 中 选择 用 忆 震 从 选项 。 


Step2. 输入 表达 式 数据 。 单 击 “ 添 加 表达 式 段 ”按钮 加 ,， 在 表达 式 文 本 框 中 输入 表达 
式 10+16*cos(90*t+50)， 在 熙 文本 杠 中 输入 时 间 区 域 0<t< 10， 如 图 4.2.23 所 示 。 
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图 形 工 具 
立 件 (F) 视图 (VW) 格式 (R) 


图 形 工 具 
立 件 (F) 视图 (WY 格式 (R) 


局 里 电 志 所 加 由 Ser yohostor| 局 里 电 志 所 加 由 Ser yohostor| 


2 2 
晤 H 则 


逊 虚 四 『mn 痢 六 全 本 站 
司 户 图 电 昌 点 中 的 式 和 


进 点 日 Ti 六 全 本 让 
司 户 国电 昌 点 中 的 上 卡 


图 4.2.21 “ 样 条 拟 合 ”速度 曲线 图 4.2.22 “单调 拟 合 ”速度 曲线 


同 服 电动 机 定义 
和 名称 


Servollotorl 
类 型 毗 库 
规范 


ji 速度 
初始 位 置 
If 当前 


0 


用 户 定 总 
表达 式 域 
10+16y#eas 的 Dyt+501 DO <+t 10 


LL 位 置 
[Wf 速度 
LL 在 单 外 图形 中 |] 加 速度 


Ee 


图 4.2.23 设置 “用 户 定 义 ” 参 数 
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Step3. 选中 元 订 选项 右 下 方 的 轿 速 度 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 医 ， 系 统 弹 出 图 
4.2.24 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 轮 廊 曲线 。 


图 形 工 具 = 四 XX 
立 件 (F) 视图 (VW) 四 式 (R) 


局 里 电 志 所 加 由 :Ser vohostor| 


"1, 0 


让 05. OG 0. 008.009. 4010.00 


eg mm 


图 4.2.24 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


说 明 : 如 果 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 单 击 弹 按钮， 系统 将 弹出 图 4.2.25 所 示 的 
“表达 式 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 创建 和 编辑 表达 式 ， 


表达 式 定义 x 


ft Te fr 


LOtlB*eos (HO0xt+50) 


品 本 | 十 至 110 


确定 应 用 | 职 消 


图 4.2.25 “表达 式 定 义 ” 对 话 框 
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4.3 ”伺服 电动 机 定义 范例 1 一 一 万 回 市 机 构 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 在 万 向 节 机 构 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 。 该 伺服 电动 机 采用 “运动 
轴 ” 的 定义 方法 ， 并 选用 斜坡 函数 定义 输入 轴 的 转速 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch04\ch04.03， 打 开 文 件 gimba_asm.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step3. 定义 伺服 电动 机 

(1) 选择 命令 。 单 击 手 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.3.1 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


选 此 连接 


图 4.3.1 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 获 席 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 
设置 ”按钮 六 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 更 芝 选项 ， 设 置 
A=72，B=20， 如 图 4.3.2 所 示 。 

(4) 选中 元 廊 选项 右 下 方 的 速度 复 选 枉 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 讼 ,， 系 统 弹出 图 4.3.3 所 
示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 函数 图 形 。 

(5) 单 击 对 话 框 中 的 奖 是 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step4 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 乌江 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 运行 。 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
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， 可 以 发 现 输入 轴 的 转速 在 逐渐 增加 。 


(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ” 列 晨 完成 运动 分 析 。 
一- 立 件 (F) 视图 (V) 格式 (R) 
顺 浴 国 以 回 酝 
类 型 | 毗 库 
现 范 员 压 中 动机 料 极 Ser voMet or | 
| 党 | 连 度 la ee 300.00 
初始 角 
wf 当前 250.00 
dege 
| 
私 We: 
笠 坡 vv 训 
1 5 
和 直 | 了 
B20 
图 形 19 .a0 
位 置 
吓 束 度 so. on 
在 单独 图 形 中 加 速度 gan Tp Zon 3.00 don I Ton a.00 Yop 10.00 
机 时 1 
确定 应 用 取消 选择 状况 ... 
图 4.3.2 设置 “斜坡 ”参数 图 4.3.3 “图 形 工具 ”对 话 框 


Step5. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生机 
构 模 型 。 
Step6. 保存 机 构 模 型 。 


4.4 ”伺服 电动 机 定义 范例 2 一 一 平行 提升 机 构 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 在 平行 提升 机 构 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 。 该 伺服 电动 机 采用 “ 运 
动 轴 ” 的 定义 方法 ， 并 选用 余弦 函数 定义 气 第 的 行程 ， 驱 动机 构 中 的 工作 台 平行 上 下 运动 . 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch04\ch04.04， 打 开 文 件 parallel_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模块 。 

Step3. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 
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(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.4.1 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


选 此 连接 
/ 


图 4.4.1 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮 廊 参 数 。 单 击 “ 伺 服 电 动机 定义 ”对 话 框 中 吏 谎 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 
设置 ”按钮 习 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 信 置 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 祭 营 选项 ， 设 置 


A=—70，, B=0, C=75, 下 三 5 如 图 4.4.2 所 示 。 


同 服 电动 机 定义 
和 名称 


serwoMotorl 


灶 型 较 诛 
规范 


| 这 | 位置 


程 
9 


图 者 
i [ff 位置 
区 和 这 


国 =i [| 加 速度 


痪 十 | | 应 用 | | 取 少 


图 4.4.2 设置 “ 余 六 ”参数 


(4) 选中 堵 席 选项 右 下 方 的 位 置 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 医 ， 系 统 弹 出 图 4.4.3 所 
示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 速度 函数 图 形 。 

(5) 单 击 对 话 框 中 的 | 葡 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 
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图 形 工具 - 口 X 
立 件 (F) 视图 (VW) 格式 (R】 
时 加 以 [QQ 看 


向 用 电 牙 各 新 内: Sef yeMotor | 


人 2 了 .50 do 二 5 的 


RE mr’ 


Selection status... 


图 4.4.3 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


Step4 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 当 析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ， 系 统 弹 出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ”对 话 框 中 的 运行。 控 钮 ,查看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完 成 2 次 提升 和 下 降 运 动 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 时 语言 完成 运动 分 析 ， 

Step5. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吐 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step6. 保存 机 构 模型 。 


4.5 伺服 电动 机 定义 范例 3 一 


挖掘 机 工作 部 件 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 在 图 4.5.1 所 示 的 挖掘 机 工作 部 件 中 添加 伺服 电动 机 的 操作 过 程 。 在 该 机 
构 中 需要 添加 4 组 伺服 电动 机 ， 分 别 驱 动 回转 台 、 动 居 液 压 红 、 斗 杆 液压 红 和 铲 斗 液压 红 
的 运动 ，4 组 伺服 电动 机 均 采 用 “运动 轴 ?” 的 定义 方法 ， 并 使 用 表格 来 实现 工作 部 件 的 联动 。 


138 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


铲 斗 液压 缸 斗 杆 斗 杆 液 压 人 年 动 辟 回转 台 底盘 
~ N 二 


名 半 。。 进 杆 Se 
图 4.5.1 挖掘 机 工作 部 件 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch04\ch04.05， 打 开 文 件 0-backhoe.asm。 
Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 5 3， 进 
入 机 构 模块 。 
设 定 挖掘 机 工作 部 件 单个 工作 周期 如 下 : 
@ 初始 状态 。 
阿 回转 台 的 回转 角度 初始 值 为 0。 
加 ”设置 动 辟 液 压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 380。 
加 ”设置 斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 初始 值 为 $00. 
四 ”设置 铲 斗 液压 生 的 连接 位 置 初 始 值 为 800。 
@ 工作 状态 1 (时 间 范 围 0 ~4s， 设 定 各 部 件 同 时 运动 )。 
加 ”回转 台 固 定 不 动 。 
如” 动 导 液 压 红 的 连接 位 置 值 由 380 变化 至 675， 使 动 臂 上扬 。 
轴 ” 斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 值 由 500 变化 至 50， 使 斗 杆 上 扬 ， 
町 ” 铲 斗 液压 征 的 连接 位 置 值 由 800 变化 至 240， 使 铲 斗 紧 直 。 
@ 工作 状态 2 (时 间 范 围 4 ~6s )。 
加 ”回转 台 固 定 不 动 。 
町 《 动 臂 液 压 征 的 连接 位 置 值 由 675 变化 至 375， 使 动 臂 落下 。 
贸 ” 斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 值 由 50 变化 至 900， 使 斗 杆 下 压 。 
思 ” 铲 斗 固定 不 动 。 
@ 工作 状态 3 (时 间 范 围 6 ~8s )。 
加 ”回转 台 固 定 不 动 。 
加” 动 展 固 定 不 动 。 
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思 斗 杆 固定 不 动 。 
町 ” 铲 斗 液压 生 的 连接 位 置 值 由 240 变化 至 640， 使 铲 斗 水 平 。 
@ 工作 状态 4( 时 间 范 围 8 ~10s ). 
回回 转台 固定 不 动 。 
加 “” 动 臂 液压 氏 的 连接 位 置 值 由 375 变化 至 673$， 动 臂 回升 。 
钾 ” 斗 杆 固 定 不 动 . 
思 ” 铲 和 斗 固定 不 动 . 
@ 工作 状态 5 (时 间 范 围 10 ~13s )。 
加” 回转 台 连 接 位 置 值 (角度 值 ) 由 0 变化 至 150， 回 转台 旋转 150”。 
加 ” 动 尼 固定 不 动 。 
町 ”和 斗 杆 固定 不 动 。 
加 ” 镜 和 斗 固定 不 动 。 
@ 工作 状态 6 (时 间 范 围 13 ~15s )。 
回回 转台 固定 不 动 。 
加 ” 动 尼 固定 不 动 。 
轴 ” 斗 杆 液压 红 的 连接 位 置 值 由 900 变化 至 S00， 使 斗 杆 上 扬 。 
町 ” 铲 斗 液压 生 的 连接 位 置 值 由 640 变化 至 240， 使 铲 斗 紧 直 。 
@ 工作 状态 7 (时 间 范 围 15 ~17s)。 
回回 转台 连接 位 置 值 ( 角度 值 ) 由 150 变化 至 0， 回 转台 旋转 130” 。 
四 ” 动 展 固定 不 动 。 
钾 ”和 斗 杆 固定 不 动 。 
加 ” 镜 和 斗 固定 不 动 。 
@ 一 个 工作 周期 结束 、 
各 工作 状态 的 上 时间、 驱动 连接 的 位 置 变 化 见 表 4.5.1。 


表 4.5.1 驱动 连接 位 置 变化 表 


时 间 A 回转 从 转动 角度 | 动 臂 液压 缸 位 置 | 斗 杆 液压 缸 位 置 | 铲 斗 液压 缸 位 置 
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13 150 0735 300 240 


Step3. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生 模 


Step4. 定义 伺服 电动 机 1 (回转 台 驱 动 )。 
(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .PP， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 


定义 ”对 话 框 


(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 4.5.2 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


选取 此 连接 
/ 


图 4.5.2 ”选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 定 义 伺服 电动 机 类 型 。 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 车 谎 选项 


卡 中 选择 规范 类 型 为 世 吾 ， 在 柄 吕 下 拉 列 表 中 选择 家 选项 。 


(4) 选择 拟 合 类 型 。 在 后 值 区 域 中 选中 回 线性 拟人 台 单 选项 。 
(5) 输入 表 数 据 。 
@ 定义 第 工行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 > 按钮 守 ，, 在 时间 文本 框 中 输入 值 0, 在 者 


文本 框 中 输入 值 0。 
@ 定义 第 2 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 钱 ， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 4, 在 者 
文本 框 中 输入 值 0。 


@) 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 宇 ，, 在 时 间 文本 框 中 输入 值 6, 在 者 
文本 框 中 输入 值 0。 
@ 定义 其 他 数据 。 参 照 表 4.5.1 中 回转 台 的 位 置 数据 ， 定 义 其 他 行 的 数据 ， 如 图 4.5.3 
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所 示 。 
(6) 选中 未 原 选项 右 下 方 的 位 置 复 选 框 ， 然 后 单 击 图 形 按钮 全 ， 系 统 弹出 图 4.5.4 所 
示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 ， 访 对话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 轴 数 几 形 。 


图 形 工 具 
立 件 (F) 视图 (VY) 格式 (RI 


上 兴国 己 铝 症 


人 用 电动 由 井 路 :Ser yoMatorl 


时 间 程 

0 0 

4 0 

B 0 

3 0 

10 0 

ca O00 2 od #00 6.00 8.00 To pol. mold. 0015. 0018.00 
并 一 一 一 一 

17 0 

图 4.5.3 设置“ 表 ” 参 数 图 4.5.4 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


(7) 单 击 对 话 框 中 的 型 下 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

(8) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step5. 定义 伺服 电动 机 2( 动 臂 液压 驱动 )。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 号， 
选取 图 4.5.5 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ; 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 玖 库 选项 卡 中 选择 规范 
类 型 为 位 置 ， 在 “ 弄 “ 下 拉 列 表 中 选择 表 选项 ， 在 其 值 区 域 中 选中 加 钱 性 杞 合 单 选项 ， 单 击 
“向 表 中 添加 行 ”按钮 宇 ，, 参照 表 4.5.1 中 的 位 置 数据 , 定义 时 间 数 据 和 要 数据 , 如 图 4.5.6 
所 示 ; 该 伺服 电动 机 的 位 置 函数 图 形 如 图 4.5.7 所 示 。 


时 间 程 
0 380 
4 675 
6 375 
8 375 
10 BT5 
13 675 
15 BT5 
1 675 


图 4.5.5 ”选取 参考 对 象 图 4.5.6 设置 “ 表 ” 参 数 
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图 形 工 具 
立 件 (F) 视图 (VY) 格式 (RI 


位 阳 电动 上 克昌 er 


站 [Oa 2 nl. oo 16. O018. 00 


二 有一 一 一 HE [rml 
轩 上 上 提示 的 丰 中 的 忆 正 


图 4.5.7 “图 形 工具 ”对 话 框 


Step6. 定义 伺服 电动 机 3( 斗 杆 液 压 驱动 );。 选 取 图 4.5.8 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ， 参 照 
Step5 中 的 操作 和 表 4.5.1 中 的 位 置 数 据 ， 定 义 时 间 数 据 和 要 数据 如 图 4.5.9 所 示 ; 该 伺服 电 
动机 的 位 置 函数 图 形 如 图 4.5.10 所 示 。 


图 形 工 具 
立 件 (F) 视图 (VY) 格式 (RI 


位 阳 电动 上 克昌 ， 二 训 六 量 让 辐 记 二 站 六 3 


时 间 各 

0 500 

4 -0 

B 900 

8 900 

10 900 

13 gn00 O00 ro OD dn 号 .0 Oe OG. 0 1.00 
TE es 

17 500 


图 4.5.9 设置 “ 表 ” 参 数 图 4.5.10 “图 形 工 具 ” 对 话 框 
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Step7. 定义 伺服 电动 机 4( 镑 斗 液压 驱动 )。 选 取 图 4.5.11 所 示 的 连接 为 参考 对 象 ， 参 照 
Step5 中 的 操作 和 表 4.5.1 中 的 位 置 数 据 ， 定 义 时 间 数 据 和 覆 数据 如 图 4.5.12 所 示 ; 该 伺服 
电动 机 的 位 置 函数 图 形 如 图 4.5.13 所 示 。 


图 形 工 具 
立 件 (F) 视图 (VY) 格式 (RI 


诅 阳 电动 机 草坪 证 和 [机 


选取 此 连接 


图 4.5.11 选取 参考 对 象 


时 间 各 
0 300 
4 240 
于 240 
3 B40 
10 B40 
LE Oe OOD. 018.00 
13 B40D 二 
旺 HE [rml 
15 0 周 上 可 订 的 看 中 的 ” 羽 左 
17 240 
\ 帮 66 YI 、 
图 4.5.12 设置 “ 表 ” 参 数 图 4.5.13 ” “图形 工具 ”对 话 框 


Step8. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 在 国 国 融 广 本 框 中 输入 值 17。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 !|” ”区 定 ”完成 运动 分 析 。 

Step9. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 染 作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吐 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step10. 保存 机 构 模 型。 
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”在 机 构 的 动态 分 析 中 ,为 了 使 分 析 结果 更 加 接近 真实 水 平 ， 需 要 在 机 构 
中 设置 零件 属性 并 添加 一 些 力学 对 象 ， 如 添加 质量 属性 ， 设 置 重 力 、 阻 尼 、 力 /扭矩 等 。 本 
章 主要 介绍 在 机 构 中 设置 分 析 条 件 的 操作 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 
@ 质量 属性 
@ 重力 
@ 初始 条件 
@ 执行 电动 机 
@ 弹 策 
@ 阻 扩 绒 
@ 力 和 扭 佐 


5.1 质量 属性 


机 构 的 质量 属性 是 指 机 构 中 各 元 件 的 密度 、 体 积 、 质 量 、 重 心 及 惯性 矩 等 参数 属性 。 
在 对 机 构 进行 运行 动态 和 和 静态 分 析 ， 需 要 为 机 构 指定 质量 属性 。 指 定 质量 属性 能 够 使 仿 
真 分 析 更 加 真实 ， 有 时 还 关系 到 仿真 能 和 否 顺利 进行 。 指 定 质量 属性 可 以 给 主体 定义 ， 也 可 
以 指定 给 机 构 中 的 元 件 ， 还 可 以 指定 到 整个 组 件 。 下 面 说 明定 义 质 量 属 性 的 一 般 操 作 方法 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 为 D:\creo2.16\work\ch05\ch05.01， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地， 系统 弹出 “质量 属 
性 ”对 话 框 。 

Step4. 选择 参考 类 型 。 在 参考 美 型 下 拉 列 表 中 选择 零件 选项 。 

Step5. 选取 参考 零件 。 选 取 图 5.1.1 所 示 的 连 杆 为 参考 零件 。 

Step6. 定义 属性 。 在 定 多 履 性 下拉 列表 中 选择 寓 度 选项 ， 在 密度 文本 框 中 输入 密度 值 
7.8500e-09， 按 Enter 键 确 认 ， 如 图 5.1.2 所 示 。 
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Step7. 单 击 歼 定 掖 钮 ， 完 成 质量 属性 的 指定 。 


铸 老 浴 型 

零件 

零件 

FOD 3 
定 插 尾 性 


密度 


坐标 系 
当前 使 用 零件 tS。 必要 时 ,选择 备用 举 标 系 。 


基本 屋 性 重心 (mm) 

床 度 .S500e-09 | tome y 3 || x 1.0180etoe 
性 积 块 14.8990et04 |mm*3 
古 量 |3.845Te-D4 |tonmme 5. 0000 


D. 0000 


曙 量 fmm 2 tonne) 
慢 ) 在 坐标 系 原点 
口 在 重心 


Txx |3.1794e-02 


选取 此 零件 


Ixw 了 .St469e-DT 
Tyy 5.4T20 TIxz |-1.95T75e-D1 
9. TB2 I7z ID.Doonb 


确定 | 应 用 | 取消 
图 5.1.2 “ 奈 量 属性 ”对 话 框 


Trzr 


图 5.1.1 选取 参考 零件 


图 5.1.2 所 示 的 “质量 属性 ”对 话 框 中 各 选项 说 明 如 下 。 
@。 参考 类 型 区域: 选择 指定 质量 属性 的 参考 类 型 ， 
回 雪 任 选项 :选择 一 个 或 多 个 零件 指定 质量 属性 . 


回 深 吕 选项 : 指定 整个 装配 或 子 装 配 的 质量 属性 ,选择 该 选项 后 ， 可 以 指定 整个 


甘 配 的 密度 ， 如 图 5.1.3 所 示 。 
回 主 悖 选项 : 选择 一 个 主体 查看 质量 属性 ， 但 不 能 修改 质量 属性 。 


参考 兴 型 
装配 


装配 
LINEAGSE_NECH 


定义 尾 性 
密度 


零件 密度 


tornme 上 mm 3 


确定 


图 5.1.3 “装配 ”参考 类 型 
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@ 尘 标 条 区 域 : 选择 参考 坐标 系 ， 以 计算 惯量 参数 。 

下 交尾 上 性 区域 : 选择 指定 质量 属性 的 定义 类 型 。 

加 “党 凡 选 项 : 选择 一 个 零件 查看 质量 属性 ， 但 不 能 修改 质量 属性 。 

加 ” 窗 度 选项 : 选择 此 选项 ， 可 以 指定 零件 的 密度 。 

回 ”时 量 属性 选项 : 选择 此 选项 ， 可 以 指定 零件 的 质量 。 
@ 基本 屠 人 性 区 域 : 定义 基本 质量 属性 ， 但 不 能 修改 指定 对 象 的 体积 。 

重 必 (aa) 区域 : 显示 或 指定 重心 位 置 ， 可 以 假设 机 构 的 全 部 质量 都 集中 在 重心 之 
@ 避 量 (en 2z tonne) 区 域 : 显示 或 指定 惯量 。 

加 号 在 坐标 系 原点 : 显示 相对 于 当前 参考 坐标 系 的 惯量 。 

回 ”国生 重心 : 显示 相对 于 机 构 主 惯性 轴 的 惯量 。 


5.2 旦 力 


在 进行 动态 、 静 态 和 力 平 衡 分 机 时 ， 有 时 需要 孝 碟 重力 的 影响 。 一 般 情 况 下 ， 重 力 是 
一 个 凋 数 ， 在 定义 的 时 候 ， 指 定 重 力 加 速度 的 方 网 即 可 。 

下 面 举 例 说 明定 义 重 力 的 操作 过 程 。 图 5.2.1 所 示 的 模型 将 模拟 放 在 斜面 上 的 物体 由 于 
目 喘 重力 而 沿 痢 斜面 下 滑 。 在 该 机 构 的 仿真 中 ， 需 要 添加 一 个 平面 连接 ， 然 后 定义 重力 方 
器 ， 最 后 使 用 动态 分 析 使 物体 下 背 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch05\ch05.02\。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 状 配 模型 ， 命 名 为 gra_asm， 和 选取 mns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 上 内 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide.prt， 并 将 其 调整 到 图 5.2.1 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 曲线 


-~ \ 


-ZZ 


旋转 ， 选取 这 两 个 平面 


图 5.2.1 创建 滑 块 〈Slider) 连接 
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Step5. 创建 清 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 号; 首 呈 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 总 秆 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 5.2.1 所 示 的 两 条 曲线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 


此 时 | 草 直 界面 如 图 5.2.2 所 示 。 


辐 Comection_1 ( 疹 块 ] 芍 束 已 局 用 
中 轴 对 齐 0 
加 sLIDE: 曲线 :F6 ( 草 经 1)| a 
BhsE: 曲线 :6 ( 草 控 _1) 二 s 
旋转 坊 乏 
平 秘 轴 0.00 请 疝 
状况 
四 完成 连接 定 尽 。 


图 5.2.2 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ” 约束。 分别 选取 图 5.2.1 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 5.2.3 所 示 。。 


辐 Commection_1 ( 诊 块 ) 光束 已 局 用 
轴 对 齐 
中 诈 转 汐 束 类型 
量 g sLITE: 曲面 :了 5 ( 控 伸 _1) 卫生 
名 BAsE: 曲面 :FS 拉 伸 _1) 偏 移 
平移 轴 0.00 度 疝 
状 部 
I 完成 连接 定义 。 


图 5.2.3 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 ， 恋 下 界面 中 单 击 9 平 适 灿 选 项 ， 选 取 图 5.2.4 所 示 的 两 个 顶点 
为 平移 轴 参 考 。 


— 


平移 轴 ， 选取 这 两 个 顶点 


图 5.2.4 ”设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 惑 置 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ; 单 击 ”| 榨 钮 ， 然 后 选中 喇 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 此 时 总 喜 界面 如 图 5.2.5 
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所 未 。 
是 Connection_1 1 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 全 
轴 对 齐 
放 轩 0.0 ™ 2 
十 称 得 人 
各 3LIDE: 顶 点 : 齐 : 了 5 ( 控 伸 Fyf 自 用 重新 生成 值 
人 BhSE: 顶 点 : 边 :了 5 拉 伸 | | 门 | 最 小 限制 
最 到 限制 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 


图 5.2.5 “放置 ”界面 


(6) 设置 摩擦 系 数 。 在 四 起 界面 右 侧 单 击 _ 副 总 性 性 >> 按钮 , 选中 [WV 自用 摩擦 复 选 框 ， 
在 ks 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.3, 在 必 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.3, 分 别 按 Enter 
键 确认 ， 此 时 ， 昔 下 界面 如 图 5.2.6 所 示 。 


是 Connection_1 (请 块 ) [] 恢 莫 系数 
儿 对 齐 1 
ee 如 = 0.0 
平移 轴 [W 启用 摩擦 
吉 3LIDE: 顶 点 :过 :了 5 拉 伸 . Me = |0.3 ” 
他 BASE :顶点 :过 :本 ( 控 伸 1 MW = 0.3 E 
入 -= 
“ 动态 尾 性 


新 建 集 


图 5.2.6 “放置 ”界面 


(7) 单 击 操 控 板 中 的 尝 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step6. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step7. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 盟 区 域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 状 加 按钮， 关闭“ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step8. 设置 初始 条 件 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 六 ， 系 统 弹出 图 5.2.7 所 示 
的 “初始 条 件 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 在 由 这 下 拉 列 表 中 选择 哇 sshetl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 信 按钮 。 

(3) 单 击 绚 焉 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step9. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 尾 性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 图 5.2.8 所 示 的 “ 重 
力 ” 对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向。 在 五 向 区 域 中 设置 X=0，Y=0， 
重力 方 问 如 图 5.2.9 所 示 。 

(3) 单 击 .确定 按钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 


Z=1， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 时 


草 兴 其 
种 
初始 条 件 定义 x | i 
名 称 
InitConde 方 疝 
SS | Snapshotl 本 i: I0 
- 1 
速度 条 件 
mn, 确定 职 消 
i 图 5.2.8 “重力 ”对 话 框 
mh, 
Y ~ 
确定 取消 


图 5.2.7 “初始 条 件 定 义 ” 对 话 框 图 5.2.9 ”重力 方向 


Step10. 定义 动态 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 分析 * 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,从 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 


对 话 框 。 


(2) 定义 分 析 类 型 

(3) 定义 图 形 显示 
入 值 100。 

(4) 定义 初始 配置 

(5) 定义 外 部 载 何 


。 在 莽 短 下拉 列 表 中 选择 可 这 选项 。 
。 在 直选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文 本 框 中 输入 值 1.4， 在 是 剖 文 本 框 中 输 


。 在 痢 重 配 计 区 域 中 选择 时 初中 乏 | 仙 六: 单 选项 ， 如 图 5.2.10 所 示 。 
。 单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 [ 启用 所 有 摩 深 和 喇 自用 重力 复 选 框 ， 如 
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5.2.11 所 示 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 和 运行 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(7) 单 击 三 请 定 让 成 运动 分 析 ， 

Step11. 再 生 模 型 。 单 击 更 型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 疼 ， 再 生 
机 构 模型 。 

Step12. 保存 机 构 模 型 。 


分 析 定 党 
名 称 
hnalvsisleftinitionl 
尖 型 
动态 


首选 项 电动 机 ”外 部 堆 痛 


最 小 | 梧 隅 
芬 析 十 内 Xx 
镜 定 的 图 元 名 称 
= 4 hnalysishefinitionl 
Ts 类 型 
动态 = 
_ 首选 项 电动 机 呀 部 元 阁 
1 坊 背 加 至 
2 
四 + 
初始 配 秆 
昼 | 初始 条 件 状 意 : InitCordl ”| 
终止 条 性 
@ 区 [Vf 启用 重力 
vy [9 启用 所 有 摩擦 


图 5.2.10 “分 析 定 义 ” 对 话 框 图 5.2.11 定义 外 部 载 傈 


5.3 初始 条 件 


急 始 条 件 束 是 机 构 运 动 仿 丰 的 开始 状态 ， 在 运动 仿真 开始 之 前 定义 初始 条 件 ， 可 以 使 
每 次 的 仿真 都 从 初始 条 件 开 始 进行 。 初 始 条 件 包 括 初 始 位 置 和 初始 速度 。 定 义 初始 位 置 可 
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以 使 机 构 仿 真 从 指定 的 位 置 开 始 进行 ， 保 证 每 次 仿真 的 一 致 性 ， 否 则 机 构 将 从 当前 位 置 开 
始 进 行 。 关 于 初始 位 置 的 定义 在 前 文中 已 作 介 绍 ， 本 而 主要 介绍 初始 速度 条 件 的 定义 方法 。 
初始 初速 条 件 是 根据 机 构 的 实际 运行 状况 ， 在 机 构 中 的 茶 个 点 或 运动 轴 上 设置 一 个 初速 度 ， 
速度 类 型 可 以 是 线 速度 、 角 速度 和 切 癌 横 度 。 

下 和 面 举例 说 明定 义 初始 条 件 的 一 般 过 程 ,在 图 5.3.1 所 示 的 模型 中 , 清 块 放置 在 平面 上 ， 
两 者 之 间 通 过 一 个 平面 连接 和 两 个 槽 连接 闭 配 在 一 起 ， 如 在 其 中 一 个 槽 连接 处 定义 一 个 檀 
切 癌 速度， 那么 在 进行 动态 分 析 时 ， 清 块 将 沿 看 村 曲 线 进行 运动 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch05\ch05.03\， 打 开 文 件 con_asm.asm， 议 
机 构 模 型 如 图 5.3.1 所 示 。 


图 5.3.1 机构 模型 


Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模块 。 

Step3. 设置 初始 位 置 。 单 击 运动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 名 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 
对 话 框 ; 单 击 对 话 框 当前 快 电 区 域 中 的 车 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 (Snapshot1); 单 
击 二 于 按钮， 关闭“ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step4. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 名， 系统 弹出 “初始 条 件 定 
义 ” 对 话 框 。 

(2) 在 块 昧 下 拉 列 表 中 选择 可 过 si 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 扣 按钮 。 

(3) 在 速度 条 件 区 域 中 单 击 “ 定 义 切 向 槽 速度 ”按钮 学 ， 选 取 图 5.3.2 所 示 的 槽 连接 为 参 
考 对 象 ， 在 强 文本 框 中 输入 值 100， 如 图 5.3.3 所 示 。 

(4) 单 击 到 定 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

图 5.3.3 所 示 的 “初始 条 件 定义 ”对 话 框 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 

@ 纪 (定义 点 的 速度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 零件 中 的 一 个 点 或 顶点 为 参考 来 定义 线 

性 速度 ， 并 需要 在 证 昌文 本 框 中 定义 速度 值 ， 在 方向 区 域 定义 速度 的 方向 ， 如 图 
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5.3.4 所 示 。 

@ (定义 连接 轴 速 度 ): 单 击 按钮 ,可 以 选择 机 构 中 的 一 个 连接 定义 旋转 速度 或 平 
移 速 度 ， 并 需要 在 村 文本 框 中 定义 速度 值 ， 

@ 型 (定义 角速度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 主体 为 参考 来 定义 角速度 ， 
并 需要 在 型 文本 框 中 定义 角速度 值 ， 在 方向 区 域 中 定义 角速度 的 参考 ， 

@ 个 (定义 切 向 楷 速 度 ): 单 击 按钮 ， 可 以 选择 机 构 中 的 一 个 槽 连接 定义 从 动机 构 点 
相对 于 槽 曲线 的 初始 切 向 速度 ， 在 方向 区 域 单 击 恨 向 按钮 可 以 反 转 速度 方向 。 

初稿 条 者 定 捍 


名 称 
InitConde 


快 昭 
SG 当前 屏 胜 


速度 条 才 
EL [Wf 切 向 槽 速度 1 


选取 此 槽 连接 
\ 


5.3.2 ”选取 参考 对 象 图 5.3.3 “初始 条 件 定 义 ” 对 话 框 


@ 心 (用 速度 条 件 评估 模型 ) 单 击 该 按钮 ， 可 以 检测 机 构 模 型 中 的 冲突 ， 如 果 初 始 


条 件 设置 正确 ， 系 统 将 弹出 图 5.3.5 所 示 的 “速度 分 析 成 功 ” 对 话 框 。 在 使 用 初始 
条 件 进 行 分 析 前 ， 应 检查 其 正确 性 ， 保 证 初始 条 件 与 机 构 连接 和 伺服 电动 机 不 冲 
突 。 如 果 初 始 条 件 不 一 致 ， 系 统 将 弹出 错误 提示 对 话 框 。 
@ XX (删除 突出 显示 的 条 件 ) ”选择 一 个 速度 条 件 将 其 删除 。 
Step5. 定义 动态 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 
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(2) 定义 分 析 类 型 。 在 兰芝 下 拉 列 表 中 选择 可 这 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 直选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 12， 在 羔 思 文本 框 中 输 
入 值 30。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 闹 熙 配音 区 域 中 选择 名 初 如 条 什 准 态 : 单 选项 。 

(5) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 下行。 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
Ws 


EE 
0 

方向 

定 衬 广 千 

键 六 的 技 量 TF 

活 县 

坐标 系 

cs 速度 分 析 成 功 

¥: 0 | 速度 切 析 成 功 。 
加 Initcondi 是 有 葡 的 初 冶 条 件 。 
ZT:|1 | 确 更 | 

图 5.3.4 ”定义 点 的 速度 图 5.3.5 “速度 分 析 成 功 ” 对 话 框 


(6) 单 击 ” ”确定 “| 完成 运动 分 析 。 

Step6. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 染 作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吐 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step7. 保存 机 构 模 型 。 


5.4 执行 电动 机 


执行 电动 机 用 于 回 机 构 中 定义 负 检 ， 为 机 构 的 动态 分 析 提 供 准确 条 件 。 执 行 电动 机 一 
般 添 加 在 运动 轴 上 ， 通 过 对 平移 轴 或 旋转 轴 施 加 负 和 谷 而 产生 运动 。 运 行动 态 和 和 静态 分 析 ， 
可 以 在 机 构 中 添加 执行 电动 机 ， 执 行 电 动机 束 是 用 一 个 力矩 来 张 动 电动 机 ， 使 其 产生 运动 。 
这 个 力矩 可 以 是 一 个 利 数 ， 也 可 以 是 变化 的 力 窍 。 诬 加 的 执行 电动 机 必须 是 在 动态 、 放 态 、 
力 平衡 分 析 中 才能 正常 运行 。 

在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 哇 ， 系 统 弹出 图 5.4.1 
所 示 的 “执行 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 定义 执行 电动 机 ， 执 行 电动 机 的 添 
加 方法 与 “运动 办” 伺服 电动 机 的 添加 方法 类 似 。 
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执行 电动 机 定 儿 


noreeMotor!l| 


Fw 醒 
门 在 单独 图 形 中 国 


确定 应 用 职 消 
图 5.4.1 “执行 电动 机 定义 ”对 话 框 


5.5 弹 得 


对 于 有 弹 千 的 机 构 的 仿真 ， 可 以 添加 一 个 “ 弹 竺 ”连接 。 弹 时 在 梓 拉 伸 或 压缩 时 产生 
强力， 弹力 的 大 小 与 璋 茧 受 力 时 长 度 的 变化 有 关 。 弹 力 大 小 的 公 却 为 F=K* (X-U)， 其 中 开 
为 弹性 系数 ，U 为 弹 蛙 的 初始 长 度 ， 单 位 依据 用 尸 选择 的 单位 制 而 不 同 。 

弹 蛙 可 以 定义 在 连接 轴 上 ， 也 可 以 定义 在 两 点 之 间 。 定 义 的 弹 划 是 一 个 虚拟 的 连接 ， 
只 在 机 构 柑 块 中 可 见 ， 在 北 配 和 建 模 模 块 中 不 显示 。 

下 面 举例 说 明定 义 弹 得 的 操作 过 程 。 在 图 5.5.1 所 示 的 模型 中 ， 两 个 柱 形 元 件 通 过 一 个 
“ 滑 块 ”连接 进行 装配 ， 平 移 轴 为 柱 体 的 中 心 轴 。 现 较 大 柱 体 固定 ， 并 在 两 元 件 的 中 心 轴 
处 谨 加 一 个 弹 和 里， 当 较 小 元 件 进行 上 下 往复 运动 时 ， 弹 莹 的 长 度 将 因 受 力 产 生变 化 。 


图 5.5.1 机构 模型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch05\ch05.05\， 打 开 文 件 spring_asm.asm。 
Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 庶 由 程 奈 功能 选项 卡 ”全 动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按钮 总 ， 进 
入 机 构 模 块 。 
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Step3. 定义 弹 竹 
(1) 选择 命令 。 和 插入 区域 中 的 “ 弹 答 ”按钮 ， 系 统 弹 出 图 5.5.2 所 示 的 “ 弹 签 ” 
操控 板 。 


支 件 -| | 和 和 木 | | 种 型 分析 ” 注 基 ”党 染 人 体 模型 工具 ”视图 ”应 用 程序 | | 闪闪 “全 合 "@ 


-十 | 由 2 个 项 R30.00000 | TY = 当前 45.00000 |mm ?> 由 45. 00000 | mm | 


大 考 ”选项 ， 尾 性 


5.5.2 “ 弹 茧 ”操控 板 


(2) 定义 弹 竹 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 答 ” 按 钮 了 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 _ 对 于 按钮 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 5.5.3 所 示 的 两 
个 基准 点 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 弹簧 直径 。 在 操控 板 中 单 击 选 弄 按钮 ， 选 中 其 中 的 喇 调整 图 标 直径 复 选 框 ， 
得 入 弹 答 的 直径 值 16， 单 位 为 mm。 

(5) 定义 弹 得 参数 。 在 操控 板 的 KX 本 框 中 输入 弹 得 系数 30， 然 后 单 击 ”> 按钮 ， 
将 机 构 中 平移 轴 的 位 置 值 设置 为 弹 签 的 长 度 ( 即 设置 U=45mm)， 此 时 弹 签 显 示 如 图 5.5.4 
所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 弹簧 的 定义 。 


选取 这 两 个 点 
下 


~ 


图 5.5.3 ”选取 参考 对 象 图 5.5.4 ”定义 弹 赞 参数 


Step4. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .PP， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 5.5.5 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 连 廊 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
铀 设置 ”按钮 沿 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 位 置 选 项， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 条 艾 选项 ， 设 
置 A=-22.5，B=0， C=67.5，T=2。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 允 焉 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 
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Step5. 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 “ 史 折 ~ ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 


选 此 连接 


图 5.5.5 ”选取 参考 对 象 
(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 运行 。 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 ， 观 察 弹 答 的 长 度 变 化 。 
(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 要 完成 运动 分 析 。 
Step6. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 把 作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生机 
构 模 型 。 
Step7. 保存 机 构 模 型 。 


5.6 阻尼 再 


Creo 运动 仿真 中 阻尼 器 的 概念 与 力学 中 的 阻尼 概念 有 所 不 同 ， 这 里 的 阻尼 器 可 以 看 做 
一 种 负荷 类 型 。 例 如 在 液压 机 构 中 ， 可 使 用 阻尼 器 代表 减 慢 活塞 运动 的 液体 粘性 力 。 阻 尼 
器 产生 的 力 会 消耗 运动 机 构 的 能 量 并 阻碍 其 运动 ， 阻 尼 力 始终 和 应 用 该 阻尼 器 的 图 元 的 速 
度 成 比例 ， 且 与 运动 方向 相反 。 

在 机构 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “阻尼 器 ”按钮 党 ， 系 统 弹出 图 5.6.1 所 示 
的 “阻尼 器 ”操控 板 ， 在 该 操控 板 中 可 以 定义 阻尼 器 。 机 构 中 的 连接 轴 、 点 以 及 槽 均 可 以 
作为 定义 阻尼 器 的 参考 。 阻 尼 器 的 定义 方法 与 弹 敌 的 定义 方法 类 似 ， 选 择 参考 后 输入 阻尼 
系数 C 的 值 即 可 。 阻 尼 器 的 符号 如 图 5.6.2 所 示 。 


文件 -| | 机 柯 | | 稳 覃 分析 ”注释 演 沫 人 体 模型 工具 “视图 应 用 程 订 | 镶 2 竺 “全 "@ 


| 国 汪 可 CE 0. 100000 wlHsec/ mm - 四 Seryv Xx 基准 
大考 | 尾 性 


图 5.6.1 “阻尼 器 ”操控 板 
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需要 注意 的 是 ， 如 果 选 择 点 参考 来 定义 弹 申 和 阻尼 旧 ， 选 择 的 把 必须 是 在 零件 建 模 环 
境 中 创建 的 ， 如 果 使 用 在 疤 配 环境 中 创建 的 参考 来 定义 璋 里 和 阻尼 硕 ， 在 机 构 仿真 时 将 看 
个 匈 仿真 效 束 。 


图 5.6.2 ”定义 阻尼 喜 


5.7 力 和 扭矩 


力 /扭矩 一 般 用 来 模拟 机 构 运 动 的 外 部 环境 , 在 机 构 中 施加 力 可 以 改变 机 构 的 运动 。Creo 
运动 仿真 可 以 施加 的 力 /扭矩 类 型 有 “点 力 ”“ 主 体 扭矩 ”和 “点 对 点 力 ” 等 。 

下 和 面 举例 说 明定 义 力 的 操作 过 程 。 在 本 章 第 5.2 小 节 中 ， 曾 举例 模拟 了 放 在 笠 面 上 的 请 
块 由 于 目 喘 午 力 而 沿 看 和 斜面 下 滑 的 过 程 。 现 假设 滑 块 处 于 冬 面 压 部 时 ， 在 滑 块 和 零件 上 某 一 
位 置 施加 一 个 平行 于 斜面 的 点 力 ， 当 力 足 够 大 时 ， 滑 块 克 服 重 力 与 摩 探 的 影 响 将 沿 矢 面 回 
上 上 运动 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:creo2.16\workAch0S\ch05.07， 打 开 文 件 gra_asm.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 进 
入 机 构 模块 。 

说 明 : 在 该 机 构 中 ， 摩 擦 、 重 力 与 初始 条 件 均 已 定义 完毕 。 

Step3. 在 请 块 中 添加 一 个 点 力 。 

(1) 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “ 力 /扭矩 ”按钮 吃 ， 系 统 
弹出 图 5.7.1 所 示 的 “ 力 /扭矩 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 力 的 类 型 。 在 关 举 下 拉 列 表 中 选择 号 改选 项 。 

(3) 定义 力 的 位 置 参考 。 在 机 构 中 选择 图 5.7.2 所 示 的 点 为 力 的 位 置 参考 。 

5.7.1 所 示 的 “ 力 /扭矩 定义 ”对 话 框 半生 下 拉 列 表 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 

@ 页 玫 .选取 机 构 中 元 件 上 的 一 个 点 或 顶点 定义 力 ， 需 要 指定 力 的 方向 。 

@ 主 性 扭 电 . 选取 机 构 中 的 元 件 指定 扭矩 ， 该 扭矩 将 通过 元 件 的 质心 。 

@ 号 和 村 : 选取 机 构 中 不 同 元 件 中 的 两 个 点 定义 力 ， 该 力 在 反 向 作用 上 相等 。 如 果 

定义 的 力 为 正 值 ， 该 力 将 相对 指向 两 点 中 间 ; 如 果 定 义 的 力 为 负 值 ， 该 力 将 相对 
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才 / 扭 抱 定 巡 
名称 


ForceTorguel 
类 型 
| 


点 或 顶点 
和 |sLIDE :过 末端 


选 此 边线 为 方向 参考 

醒 方 髓 、 
EE \ 
早晨 选 此 点 为 位 置 参考 
党 县 


DX 阿 模 
门 在 单独 图 形 中 LL 号 小 


确定 | 应 用 | 取消 

图 5.7.1 选取 参考 对 象 图 5.7.2 ”选取 参考 对 象 
(4) 定义 力 的 大 小 。 在 函数 下 拉 列 表 中 选择 党 量 选项 ， 在 写生 文本 框 中 输入 值 4.7， 单 
击 图 形 按钮 他 ， 系 统 弹出 图 5.7.3 所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 中 显示 力 /扭矩 轮 


(5) 定义 力 的 方向 。 在 对 话 框 中 单 击 五 卢 选项 卡 ， 系 统 显 示 网 5.7.4 所 示 的 方向 定义 界 
面 ; 在 亚 芝 万 占 下拉 列表 中 选择 县 六 曲 喇 误 灿 选项 ， 然 后 选择 图 5.7.2 所 示 的 边线 为 力 的 方向 
参考 ， 单 击 _ 疏 问 按钮 使 力 的 方向 如 图 5.7.5 所 示 。 


图 形 工具 

立 疾 (F 视图 (YW) 格式 (R 

(F)} (WV) (R) 用 /有关 二 六 
名 称 


ForceTorguel 


站 要 卉 求 序 因 
基 型 
点 玫 


点 或 项 点 
了 3sLIIE :过 未 端 


各 方 癌 
定义 方 冉 
直 进 ， 曲 贱 或 轴 


直 过 、 曲 印 或 轴 
全 BAsE: 过 


中 .和 00 #0 .0 0 
5 


Forteloraquel 


图 5.7.3 “图 形 工 具 ” 对 话 框 图 5.7.4 方向 定义 界面 
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图 $.7.5 ”定义 方向 
图 5.7.4 所 示 的 五 月 选项 卡 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 
@ 键 作 且 天 旺 . 选取 一 个 坐标 系 并 通过 该 坐标 系 的 坐标 轴 矢 量 来 定义 方向 , 默认 的 坐标 
系 是 机 构 的 WCS， 如 图 5.7.6 所 示 。 
且 这 、 曲 吝 或 铀 : 选取 机 构 中 元 件 的 直 边 、 直 线 或 轴线 来 定义 方向 。 
@ 9 到 后 : 选取 机 构 中 元 件 上 的 两 个 点 来 定义 方向 ， 有 具体 方 向 为 所 选择 的 第 1 点 指向 
第 2 点 ， 如 图 5.7.7 所 示 。 


种 方向 

天 和 方 疝 杞 | 方向 

键 上 六 的 丢 量 二 宗 交 方 襄 

点 到 点 = 

和 革 量 
坐标 系 下 杂 下 

RR rcs 点 或 顶点 
中 攻 3SLIIE :过 未 疯 

点 或 顶点 
TY 上 和  1SLIIE :过 未 端 
| 1 上 诺 壬 

疗 千 相对 于 疗 千 相对 于 

昼 | 蒜 础 站 主 栖 恒 ) 基础 中 主人 性 

图 5.7.6 “键入 的 矢量 ”界面 图 5.7.7 “点 到 点 ”界面 


(6) 单 击 对 话 框 中 的 列 定 按钮 ， 完 成 力 的 定义 。 

Step4. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分 析 ” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 毁 型 下 拉 列 表 中 选择 动 达 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文 本 框 中 输入 值 1.5， 在 晤 晤 文本 框 中 输 
大 值 $0。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 者 交 配 置 区 域 中 选择 加 初 冶 条 件 状态 : 单 选项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 乾 背 选项 卡 ， 选 中 [Vf 启用 所 有 摩擦 和 [Ff 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 .还 行 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
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况 ， 此 时 滑 块 的 位 置 如 图 5.7.8 所 示 。 
顽 正 完成 运动 分 析 。 


图 5.7.8” 滑 块 位 置 (一 ) 


Step5. 再 生 模 型 。 单 击 更 型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吃 ， 再 生机 
构 模 型 。 


Step6. 保存 机 构 模 型 。 
说 明 : 
@ 如 果 在 图 $.7.9 所 示 的 机 构 树 中 右 击 力 /扭矩 节点 FarceTorqueliGRA_A5M) ,选择 编辑 下 你 命 
令 ， 在 “ 力 /扭矩 定义 ”对话 框 中 将 力 的 大 小 修改 为 4.5， 然后 再 运行 机 构 动 态 分 析 ， 
可 以 观察 到 由 于 施加 力 的 变 小 ， 滑 块 的 位 移 也 变 小 (图 5.7.10 )。 


了 机 构 桂 

这 机 械 

kp 弛 1 主 仁 
上 8 重心 

b> 人 连接 

b> 分 电 动机 
主 弹 敌 
好 阻尼 器 
莅 衬 套 载 区 

了 下- 办/ 扭 中 
用 Lm ForceTorguel reRA ES 

bb 3 畦 初 如 条 件 
名 终止 条 件 

.站 分 析 

pe 园 回放 


图 5.7.9 机构 树 5.7.10” 滑 块 位 置 (二 ) 
@ 如 果 将 力 的 大 小 改 为 3， 可 以 观察 到 由 于 推力 不 够 ， 滑 块 不 会 向 上 移动 。 
@ 如 果 将 力 的 大 小 改 为 0.3， 可 以 观察 到 由 于 重力 的 作用 ， 消 块 依然 会 向 下 消 动 。 


第 6 章 ”定义 和 进行 各 种 机 构 分 析 


Creo 运动 仿真 除了 能 够 模拟 机 构 的 运行 状况 外 ,还 能 对 机 构 进行 运动 学 
和 动力 学 仿真 分 析 。 系 统 支持 的 分 析 类 型 有 位 置 分 析 、 运 动 分 析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 和 
力 平衡 分 析 。 本 章 主 要 介绍 各 种 分 析 类 型 的 一 般 操作 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 
@ 机构 分 析 的 类 型 
位 置 分 析 
运动 学 分 析 
动态 分 析 
力 平衡 分 析 
结果 分 析 


6.1 机 构 分 析 的 类 型 


当 机 构 模型 创建 完成 并 定义 伺服 电动 机 后 ， 便 可 以 对 机 构 进 行 分 析 。 定 义 机 构 分 析 时 ， 
可 以 根据 机 构 的 实际 运行 状况 ， 添 加 电动 机 、 力 /扭矩 、 重 力 和 摩擦 等 分 析 条 件 。 如 果 只 是 
单纯 地 模拟 机 构 运行 状况 ， 分 析 机 构 运 动 时 的 干涉 ， 一 般 的 位 置 分 析 即 可 达到 目的 。 但 是 
当 需 要 分 析 研究 机 构 中 的 速度 、 加 速度 ， 静 负荷 以 及 其 他 力学 对 象 时 ， 则 需要 进行 运动 分 
析 、 动 态 分 析 、 静 态 分 析 和 力 平衡 分 析 。 对 于 一 个 机 构 ， 可 以 建立 多 组 分 析 ， 每 组 分 析 可 
以 使 用 不 同 的 伺服 电动 机 和 分 析 环境 ， 分 析 结 果 也 能 单独 保存 。 如 果 不 同 的 分 析 涉 及 不 同 
的 机 构 主 体 ， 可 以 将 当前 分 析 中 无 用 的 主体 锁定 ， 不 需要 建立 单独 的 机 构 模 型 。 
单 击 分析 ~ ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹 出 图 6.1.1 所 示 的 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 下 面 简要 说 明 各 种 分 析 类 型 的 应 用 。 
@ 位置， 使 用 位 置 分 析 模 拟 机 构 的 运动 ， 可 以 记录 在 机 构 中 所 有 连接 的 约束 下 各 元 
件 的 位 置 数据 ， 分 析 时 可 以 不 考虑 重力 、 质 量 和 摩擦 等 因素 ， 因 此 只 要 元 件 连接 
正确 ， 并 定义 伺服 电动 机 便 可 以 进行 位 置 分 析 。 位 置 分 析 可 以 研究 机 构 中 的 元 件 
随时 间 而 运动 的 位 置 、 元 件 干涉 和 机 构 运动 的 轨迹 曲线 。 
@ 运动 学 ， 使 用 运动 学 分 析 模 拟 机 构 的 运动 ， 可 以 是 使 用 具有 特定 轮廓 ， 并 产生 有 
限 加 速度 的 伺服 电动 机 。 同 位 置 分 析 一 样 ， 机 构 中 的 弹簧 、 阻 尼 器 、 重 力 、 力 / 力 
矩 以 及 执行 电动 机 等 均 不 会 影响 运动 分 析 。 运 动 分 析 除了 可 以 研究 机 构 中 的 元 件 
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随时 间 而 运动 的 位 置 、 元 件 干 涉 和 机 构 运 动 的 轨迹 曲线 外 ， 还 能 研究 机 构 中 的 速 


上 度 和 加 速度 参数 。 
@ 动态: 使 用 动态 分 析 可 研究 作用 于 机 构 中 各 主体 上 的 惯性 力 、 重 力 和 外 力 之 间 的 
关系 。 


@ 评 态 : 使 用 裔 态 分 析 可 研究 作用 在 已 达到 平衡 状态 的 主体 上 的 力 。 
力 平 衡 : 力 平 衡 分 析 是 一 种 逆 癌 的 静态 分 析 。 在 力 平 衡 分 析 中 ， 征 从 具体 的 静态 
S 态 获得 所 施加 的 作用 力 ， 而 在 苹 态 分 析 中 ， 是 问 机 构 施 加 力 来 获得 廊 态 形态 。 


分析 十 尝 Xx 
名 称 
hnalvwsisleftinitionl 
类 型 运动 学 
位 置 @— 一 一 一 > 到 次 
带 坊 
首选 项 电动 机 力 平 稀 
图 形 呈 示 
开 邵 时间 0 
长 度 和 幅 晤 下 


最 小 间 隅 0.1 
钞 十 的 图 元 


XO 


确定 运行 取消 
图 6.1.1 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


对 于 不 同 的 分 析 关 型 ， 还 需要 和 Creo 运动 仿真 中 的 “测量 ”工具 配合 使 用 ， 才 能 达到 
其 体 的 分 析 目 的 。 表 6.1.1 显示 了 不同 的 分 析 关 型 支持 的 测量 对 象 。 在 进行 机 构 分 析 之 二 ， 
要 根据 当前 的 训 量 研究 对 象 ， 选 取 正 确 的 分 析 类 型 ， 合 则 可 能 达 不 到 分 析 的 目的 。 例 如 要 
分 析 东 元件 的 速度 和 加 速度 ， 应 选择 “运动 学 ” 闫 型， 如 宋 选 择 “ 位 置 ” 关 型 将 无 法 显示 
分 析 结 果 。 
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表 6.1.1 分 析 类 型 与 测量 对 象 对 照 表 


分 析 类 型 支持 的 分 析 对 象 
位 置 位 移 、 距 离 、 自 由 度 、 约 束 匈 余 、 时 间 、 主 体 角 加 速度 
位 移 、 速 度 、 加 速度 、 距 离 、 自 由 度 、 约 束 宛 余 、 时 间 、 主 体 方向 、 
运动 学 
主体 角速度 、 主 体 角 加 速度 
动态 除 测 力 计 外 的 所 有 类 型 的 力 
静态 位 移 、 连 接 反作用 、 前 载荷 、 系 统 测量 对 象 、 主 体 测量 对 象 
力 平衡 位 移 、 连 搂 反 作用 、 况 载荷 、 测 力 计 、 系 统 测量 对 象 、 主 体 测量 对 旬 


6.2 位 置 分 析 


位 置 分 析 可 以 分 析 机 构 中 的 位 移 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 元 余 、 时 间 和 主体 角 加 速度 等 


参数 。 关 于 位 置 分 析 的 创建 方法 前 文中 已 有 实例 进行 了 介绍 ， 本 节 主 要 说 明 使 用 位 置 分 析 
分 析 机 构 中 的 位 移 的 操作 过 程 。 


在 前 文中 ， 已 对 图 6.2.1 押 示 的 平行 捉 升 机 构 进行 了 组 友和 伺服 电动 机 的 定义 《参看 本 


书 第 4 草 第 4.4 小 市 的 有 关内 容 )， 如 末 要 分 析 在 机 构 运 行 的 过 程 中 ， 工 作 台 相对 于 框 染 扩 
部 的 提升 蝇 度 变化 ， 则 需要 进行 位 置 分 析 ， 并 进行 结 来 测量。 下 面 说 明 其 操作 过 程 。 


”工作 人 台 (table) 


, 气动 系统 (pneumatic ) 
’ 


， 框 架 (frame) 
/ 


销 轴 (pin〉-” 


连 杆 (rod) -一 “ 


图 6.2.1 平行 提升 机 构 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch06\ch06.02， 打 开 文 件 parallel_mech.asm。 
Step2. 创建 测量 对 象 。 
(1) 选择 命令 。 选择 分 析 功能 选项 卡 “ 钠 * 区 域 中 的 “测量 ”按钮 ， 系 统 弹 出 “ 测 


: 汇总 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 “距离 ”按钮 所 .， 展 开 “ 测 量 ; 距离 ”对 话 框 ， 如 图 6.2.2 


所 示 。 
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(2) 选取 测量 对 象 。 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 6.2.3 所 示 的 工作 台 上 表面 和 框架 底面 为 测量 
对 和 象 。 


测量 : 军训 x 
[他 已 网 | 和 回 因 图 就 "| 和 
| 生 设置 
苦 著 选项 
曲面 :FS 导 立 ! 申 _17) :ThBLE we 用 作 平 面 
曲面 :F8 时 描 _1): FRAME Mr" 用 作 平 面 
投影 : | ” 单 击 此 处 添加 项 苗 卡 水 
[| 测量 最 天 距 高 
血 丫 果 和 问 
戎 车 和 测 量 值 单 广 
所 有 参 若 中 高 193.623 mm 
图 6.2.2 “测量 : 距离 ”对 话 框 图 6.2.3 ”选取 测量 对 象 


(3) 保存 测量 结果 。 在 “测量 : 距离 ”对 话 框 中 单 击 忆 7 按钮， 选中 生成 名 生成 特征 单 
选项 (图 6.2.4)， 然 后 单 击 下 确 下 按钮 。 
(4) 关闭 “测量 : 距离 ”对 话 框 。 


(5) 在 装配 模型 树 界面 中 选择 首 ” 天 树 过 湖 器 全)... 命令 ， 然 后 选中 “显示 ”选项 


pr 
J 


组 下 的 特征 复 选 框 ,然后 单 击 按钮 ,这 样 测量 特征 会 在 模型 树 中 显示 (图 6.2.5)。 


9ROD,PRT 
DpIN.PRT 
@) 生成 特征 9RCD,PRT 
| 悍 让 和 孽 析 9ROD,PRT 
全 和 9ROD,PRT 
从 | NEASURE _ DISTANCE 1 让 


”确定 取消 ES BMEASURE_DISTANCE_1 
中 三 此 岳 尺 . 


图 6.2.4 “保存 ”界面 图 6.2.5 模型 树 


雪 军 军 军 军 十 


lialelaln 


Step3. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step4. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 。 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 .运行 “按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完 成 2 次 提升 和 下 降 运动 。 
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(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ”” ”强直 完成 运动 分 析 。 

Step5. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区域 中 的 “测量 ”按钮 研 ， 系 统 弹 
出 图 6.2.6 所 示 的 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 WEREUREISTACELIIISTAICE 。 

(3) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ,选择 加 Eee 

(4) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 | 好 按 钮 ， 系 统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 6.2.7 所 示 。 该 图 反映 在 分 析 团 aysisDeBnitionl 中 ， 工 作 台 相对 于 
框架 底部 的 距离 与 时 间 的 关系 ， 此 图 形 可 打印 或 保存 。 


测量 结果 x | 图 形 工具 - 口 X 
上 本 时 立 件 (F) ”视图 (Y) 格式 (R) 
图 形 类 型 旧居 | 攻守 本 玫 
测量 对 时 间 = 本 :二 国 以 局 向 
测 且 Barnalysisbefrniironl| (aE 
名 称 值 EAD. DO 
NMEASURE DISTANCE 1 TISTANCE 193.623 
550,00 
Sor. 0 
450.00 
本 四 400 oh 
分 唱 竣 制 测量 图 形 i 
疆 果 和 集 $0 .00 
国 各 aysisDefinitionl 250,00 
zo0 .ol 
150.00 
站 10 00 
Analysi Del nidisrnl:: NERASURE GISTAH.E 
图 6.2.6 “测量 结果 ”对 话 框 图 6.2.7 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


6.3 ”运动 学 分 析 


运动 学 分 析 可 以 分 析 机 构 中 的 人 位移、 速度、 加 速度 、 距 离 、 目 由 度 、 约 束 见 余 、 时 间 、 
主体 方 回 、 主 体 角 速度 、 主 体 角 加 速度 和 等。 运动 分 析 可 以 模拟 机 构 的 运动 ， 满 足 任 何 伺 服 
电动 机 轮廓 和 任何 连接 、 凸 轮 或 耸 轮 连接 的 要 求 。 但 是 运动 分 析 不 考虑 任何 质量 和 受 力 情 
况 。 因 此 ， 任 何 载体 或 执行 电动 机 在 运动 学 分 析 中 将 不 起 作用 ， 也 不 必 为 机 构 指 定 质 量 属 
性 。 同 时 模型 中 的 弹 货 、 阻 尼 左 、 重 力 、 力 / 力 窍 以 及 执行 电动 机 等 ， 也 不 会 影 啊 运动 分 析 。 
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在 本 章 第 6.2 节 所 介绍 的 机 构 模 型 中 , 对 工作 台 的 提升 高 度 进行 了 分 析 ， 如 果 要 分 析 在 
机 构 运行 的 过 程 中 ， 工 作 台 的 提升 速度 变化 ， 则 需要 进行 运动 学 分 析 ， 而 位 置 分 析 将 达 不 
到 分 析 目 的 。 下 面 说 明 其 操作 过 程 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 全 Di:\creo2.16\work\ch06\ch06.03， 打 开 文 件 parallel_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”SS， 进 
入 机 构 模块 。 

Step3. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “多 白 = 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 要 可 下 拉 列 表 中 选择 运动 学 选项。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ”对 话 框 中 的 。 适 行 。 以 钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现在 10s 内 ， 机 构 完成 2 次 提升 和 下 降 运动 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 ”” 剖 焉 完成 运动 分 析 。 

Step4. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析- 区域 中 的 “测量 ”按钮 厂 ， 系 统 弹 出 
“测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 阐 出 图 6.3.1 所 示 的 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 
对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 


测 且 十 闷 其 

和 名称 
measurel 

其 型 

速度 mm 六 see 
点 或 运动 轴 

风 | TABLE :过 未 请 要 
和 村 标 对 TY 区 量 
RR 1YCs 
分 县 

Y 分 县 

评 芭 方法 
每 个 时 间 步 长 


确定 应 用 取消 
图 6.3.1 “测量 定义 ”对 话 框 

Q) 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 
@) 选择 测量 类 型 。 在 :二 型 = 下 拉 列 表 中 选择 速 戎 选项 。 
@) 选取 参考 点 。 选 取 图 6.3.2 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 
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图 6.3.2 ”选取 参考 点 


由 选取 测量 参考 坐标 系 。 本 例 采 用 默认 的 坐标 系 WCS 注 : 如 果 选 取 一 个 连接 轴 作 
为 测量 目标 ， 残 无 需 参 考 坐 标 系 )。 

@@) 选取 测量 的 矢量 方向 。 在 -号 量 二 下 拉 列 表 中 选择 
很 大 的 粉红 色 箭 头 指 回 坐 标 系 的 Y 轴 《图 6.3.3)。 

@) 选取 评估 方法 。 在 : 饼 基 方法 = 下 拉 列 表 中 选择 革 汪 EL 二 :二 。 

@) 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 三 下 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结 末 ”对 话 框 的 列表 中 (图 6.3.4)。 


加 ， 此 时 在 模型 上 可 观察 到 一 个 


经 区 二 
图 形 类 型 
测量 对 时 间 
测量 


名 称 
MEASURE DISTAHCE_1_DISTANCE 
| measurel 


由 必 齐 竣 制 出 量 图 形 


站 采集 
国生 aysisDefinition 


图 6.3.3 矢量 方向 图 6.3.4 “测量 结果 ”对 话 框 


(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 wesseel 。 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ， 选 择 国 malysisDefinition? 。 
(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 这 按钮 ， 系 统 便 开始 测量 ， 并 

绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 6.3.5 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 alysisDefinition2 中 ， 工 作 
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台 相 对 于 WCS 的 Y 轴 的 速度 ( 即 工 作 台 的 提升 速度 ) 与 时 间 的 关系 。 


图 形 工 具 一 器 其 
立 件 (F】 视图 (VY) 。 略 式 (RPR 


EnolysrsDefirnitione (sy | 


B.D 
全 RnalypsiaDer nidisne: medsurel Thm i etl 


选择 状况 ... 


图 6.3.5 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


6.4 动态 分 析 


动态 分 析 可 以 分 析 机 构 中 除 测 力 计 外 的 所 有 类 型 的 力 ， 与 运动 学 分 析 和 位 置 分 析 相 比 ， 
动态 分 析 可 以 在 分 析 时 启动 外 部 载荷 ， 考 虑 重力 、 摩 护 、 力 和 扭矩 等 因素 ， 研 究 机 构 运 动 
时 的 受 力 情况 和 力 与 力 之 间 的 关系 。 

下 面 举例 说 明定 义 动态 分 析 的 操作 过 程 。 图 6.4.1 所 示 的 机 构 模 型 将 模拟 滚 简 在 导 模 中 
从 高 位 沙 下 的 过 程 ， 在 该 机 构 中 ， 滚 简 受 到 目 生 重力 的 作用 从 高 位 落下 ， 但 由 于 能 量 损失 
和 摩擦 最 终 停止 运动 ， 机 构 中 的 能 量 损失 和 摩擦 分 别 用 槽 连接 的 恢复 系数 和 阻尼 器 来 定义 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch06\ch06.0\。 

Step2. 新建 文件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 dynamic_asm， 选 取 mns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide.prt， 并 将 其 调整 到 图 6.4.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 槽 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 蓉 轧 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
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菜单 中 的 | 划 香 选项 卡 。 


直线 上 的 点 : 选 
Or- =- Ka 取 此 点 和 曲线 
4 


中 


6.4.1 创建 模 (Solt) 连接 


(2) 定义 “直线 上 的 点 ”约束 。 选 取 图 6.4.1 所 示 的 点 (基准 点 PNT0) 和 曲线 为 约束 
参考 ， 此 时 ， 芒 下 界面 如 图 6.4.2 所 示 。 


局 Connection 1 (人 搁 ) 芍 束 已 启用 
中 直线 上 的 点 
| 时 szrmmg:Piro:P7 莫 付 点 ) | | | 一 二 一 
mo BhSE: 曲 贱 :6 [ 草 挫 _1) | 二 至 人 | 
桩 轴 坊 移 
0.00 
守重 完成 连接 定义 。 


6.4.2 “放置 ”界面 


(3) 设置 位 置 参数 。 在 误 置 界面 单 击 “Solt” 字 符 〈 即 槽 连接 的 运动 轴 ， 单 击 之 后 显 
示 为 福 轴 )， 在 右 侧 ' 当 醒 位 辕 


区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 键 确认 ; 单 击 _ 六 
按钮 ， 然 后 选中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 此 时 下 直 界面 如 图 6.4.3 所 示 。 


加 Correctior l 旧 章 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
直线 上 的 点 
机 轴 D0.0 再 六 0.0 
选择 装配 委 参 考 | 设置 地 位 置 
[Vf 自用 重新 生成 什 


[| 最 小 限制 万 项 
[ 最 本 限制 无 项 


动态 尾 性 >> 反问 
新 建 集 


6.4.3 “放置 ”界面 


(4) 设置 恢复 系数 。 在 玉音 界面 右 侧 单 击 | 型 过 属 竹 3》 按钮 ,选中 呀 恢复 系数 复 选 框 ， 
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在 名 文本 框 中 输入 恢复 系数 0.9， 按 Enter 键 确 认 ， 此 时 误 豆 界面 如 图 6.4.4 所 示 。 


岂 [Correctior 1 ( 穗 ) ef 恢复 系 洗 
直线 上 的 点 
漳 轴 由 :。 沪 口 . 己 至 
选择 装配 委 参 考 忆 用 摩擦 
由 Correctiormr 2 [平面 ) Ws = 一 
区 宣 DD 
| = 0 
< 动 碍 尾 性 
新 建 集 


图 6.4.4 “放置 ”界面 
Step6. 创建 平面 连接 。 
(1) 在 至 于 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 式 平面 选项 。 
(2) 定义 “平面 ”约束 。 在 模型 树 中 分 别 选 取 base 和 slide 中 的 TOP 基准 平面 为 约束 
参考 ， 此 时 如 豆 界面 如 图 6.4.5 所 示 。 


由 Conmnection 1 中间 
局 Cornmnection 2 [平面 ) 
中 平面 
名 和 sLIDE:T0F:F2 (基准 平面 ; 于 v 
6 FhASE :TOF :F2 ( 蔡 准 平面 ) 坊 移 


已 平 穆 轴 1 0.00 语言 
加 平移 轴 2 
上 旋转 轴 

状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 6.4.5 “放置 ”界面 

(3) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step7. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step8. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 激 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 明 区 域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
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(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 这 时 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step9. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 于 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 定 
义 ” 对 话 框 。 

(2) 在 庙 胃 下 拉 列 表 中 选择 napshotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 择 按钮 。 

(3) 单 击 | 查 焉 按钮， 完成 初始 条 件 的 定义 。 

Step10. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方 自 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 时 
重力 方向 如 图 6.4.6 所 示 。 

(3) 单 击 确定 按钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 


图 6.4.6 ”重力 方向 


Step11. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地 ， 系 统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 登 考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 奖 皮 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 定 匀 尾 性 下 拉 列 表 中 选择 寓 度 选项 , 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.8500e-09， 
按 Enter 键 确认 。 

(5) 单 击 绚 焉 按钮 ， 完 成 质量 属性 的 定义 。 

Step12. 定义 阻尼 融 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插 % 区 域 中 的 “阻尼 器 ”按钮 党 ， 系 统 弹出 “阻尼 器 ”操控 板 。 

(2) 定义 阻尼 器 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “阻尼 器 平移 运动 ”按钮 4，。 
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(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 之 按钮 ， 选 取 机 构 中 的 槽 连接 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 阻尼 器 参数 。 在 操控 板 的 上 文本 框 中 输入 阻尼 器 系数 值 0.004。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 畦 按钮 ， 完 成 阻尼 器 的 定义 。 

Step13. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 乌江 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 村 型 下 拉 列 表 中 选择 动态 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 20， 在 蝴 红 文本 框 中 输 
入 值 5。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 组 葡 配置 区 域 中 选择 加 初始 条 件 状态 : 单 选项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 赣 背 选项 卡 ， 选 中 [了 V 启用 所 有 摩 党 和 [Vf 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行 。 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 
状况 。 

(7) 单 击 ”区 定 “| 完成 运动 分 析 。 

Step14. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 给 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step15. 保存 机 构 模 型 。 


6.5 静态 分 本 


生态 分 析 主 要 分 析 机 构 达 到 平衡 状态 时 的 受 力 状况 。 当 机 构 受 到 重力 和 其 他 载 谷 作用 
时 ， 使 用 毅 态 分 析 可 以 快速 地 得 到 机 构 的 平衡 状态 ， 由 于 在 进行 铬 态 分 析 时 系统 个 考 虑 速 
度 ， 所 以 静态 分 析 能 比 动 态 分 析 更 快 地 分 析出 机 构 的 平衡 状态 。 运 行 静 态 分 机 时 ， 系 统 会 
显示 加 速度 友 代 疼 形 ， 显 示 机 构 的 最 大 加 速度 ， 在 分 析 过 程 中 模型 位 置 和 网 形 都 会 发 生变 
化 ， 当 机 构 达 到 平衡 状态 时 ， 疼 形 中 的 最 大 加 速度 将 显示 为 0。 

下 面 举例 说 明定 义 廊 态 分 析 的 操作 过 程 。 在 图 6.5.1 所 示 的 机 构 中 ， 首 先 将 模拟 机 构 在 
空 载 状态 下 ， 由 于 目 映 重力 和 弹 先 的 影响 达到 平衡 状态 ， 然 后 再 施加 一 个 点 力 载 集 ， 模 拟 
机 构 在 有 和 载 何 的 情况 下 达到 平衡 状态 。 
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6.5.1 机构 模型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch06\ch06.05\。 

Step2. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 Static_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 6.5.1 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 吾 按钮， 分 别 选 取 图 6.5.2 中 的 两 个 轴 
线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 总 各 界面 如 图 6.5.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 轴线 


6.5.2 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


四 Conmmection 1 [四 ) 光束 已 筷 用 
中 办 对 齐 | 本 
世 R00:k1 秽 ): 瑟 控 伸 1 EE 
| 名 Basg 2 秋 ):F11 四 伸 | sé 
平移 坊 移 
日 旋转 轴 0 育 向 
状 i 兄 
I 完成 连接 定义 。 


图 6.5.3 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 在 模型 树 中 分 别 选 取 base 和 rod 中 的 TOP 基准 平面 为 约束 参 
考 ， 此 时 疏 页 界面 如 图 6.5.4 所 示 。 


己 Conmmection 1 [四 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
让 平移 光束 类 型 
gj RD:T0F :F2 ( 莽 准 平面 ) -下 全 | 
i PhSE:TOP :Fz (基准 平面 ) 坊 欧 
旋 苇 轴 0.00 | 
状 沈 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 6.5.4 “放置 ”界面 


(4) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 ， 如 图 6.5.5 所 示 。 


元 件 rod 


图 6.5.5 完成 机 构 装配 


Step6. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3 3， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step7. 定义 弹 千 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 丘 入 区 域 中 的 “弹簧 ”按钮 ， 系 统 弹出 “弹簧 ”操控 板 。 

(2) 定义 弹 黎 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 稀 ”按钮 习 ，。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 地 按钮 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 6.5.6 所 示 的 两 
个 基准 点 为 参考 对 象 。 


选取 这 两 个 点 
* 


图 6.5.6 ”选取 参考 对 象 
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(4) 定义 弹簧 直径 。 在 操控 板 中 单 击 之 对 按钮 ， 选 中 其 中 的 是 调整 图 标 直 径 复 选 框 ， 
输入 弹 得 的 直径 25， 单 位 为 mm。 

(5) 定义 弹 质 参数 。 在 操控 板 的 〖 文本 框 中 输入 弹 竺 系数 30， 单 位 为 Nmm; 在 操控 板 
的 是 文本 框 中 输入 弹 竹 的 原始 长 度 值 6 5， 单位 为 mm， 此 时 弹 答 显示 如 图 6.5.7 所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 壬 按钮 ， 完 成 弹簧 的 定义 。 


图 6.5.7 定义 弹 繁 参 数 


Step8. 设置 初始 位 置 1。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 拖 动 机 构 。 拖 动机 构 中 的 rod 到 图 6.5.7 所 示 的 近似 位 置 。 

(3) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 胃 区 域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 


加 按钮， 关闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 
Step9. 设置 重力 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 皮 ， 系 统 弹 出 “重力 ”对 话 框 。 
(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 时 
重力 方向 如 图 6.5.8 所 示 。 
(3) 单 击 确定 按钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 


图 6.5.8 重力 方向 
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Step10. 定义 静态 分 析 1。 本 次 分 析 将 模拟 机 构 在 重力 和 弹 芝 的 作用 下 达到 平衡 状态 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 分 析 ” 
的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 


(2) 定义 分 析 类 型 。 在 业 型 下拉 列 表 中 选择 莫大 选项 。 
(3) 定义 初始 配置 。 在 强 葡 配置 区 域 中 选择 鲁 快 总 : 单 选项 。 


(4) 定义 分 析 步 距 。 在 最 大 步 距 因 子 取消 选中 | 


输入 值 0.01。 


区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党,， 系 统 弹出 图 6.5.9 所 示 


(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 坊 背 选项 卡 ， 选 中 呵 所 用 重力 复 选 框 。 


(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 到 行 


奈 W 自 选项 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 


按钮 ， 碍 看 机 构 的 运行 


状况 。 此 时 机 构 逐 渐 达 到 平衡 状态 ， 并 显示 图 6.5.10 所 示 的 “图 形 工 具 ” 对 话 框 ， 该 对 话 


框 中 显示 了 加 速 有 度 达 代 图 形 。 


(7) 蛙 击 到 守成 运动 分 析 ， 关 闭 “ 图 形 工具 ”对 话 框 。 
分 析 定 义 图 形 工具 - 口 X| 
名 称 一 一 文件 (F) ”视图 (V) 格式 (R) 
hnalvsislefinit1ionl re 二 
美 型 晶 洛 国 尺 加 下 
静 夸 a 种 沿 委 亲 进 丧 
首选 项 | 电动 机 ”外 部 亏 疝 EL 
锁定 的 图 元 
HX 
SS 
i 
R26. oo 
版 
初 井 配置 
当前 
局 | 快 妥 : Snapshotl "| 个 
最 志 步 距 因 子 bo 
EF 0.01 p_ip 区 :00 Dr. 
AnalysiDermiiicnl 
确定 | 运行 职 销 选择 状况 ... 
图 6.5.9 “分 析 定 义 ” 对 话 框 图 6.5.10 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


Step11. 设置 初始 位 置 2。 
(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项， 系统 弹出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
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(2) 记录 快照 2。 单 击 对 话 框 当前 快 昧 区域 中 的 车 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 2 
( Snapshot2 ) 。 


(3) 单 击 | 关闭 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 
Step12. 在 机 构 中 添加 一 个 点 力作 为 外 部 载荷 。 


弹出 “ 力 / 扭 矩 定义 ”对 话 框 。 


(1) 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 插入 区 域 中 的 “ 力 /扭矩 ”按钮 吃 ， 系 统 
(2) 定义 力 的 类型 


在 计时 下 拉 列 表 中 选择 忠 必 选项 。 
(3) 定义 力 的 位 置 参 考 。 在 机 构 中 选择 图 6.5.11 所 示 的 基准 点 为 力 的 位 置 参 考 。 


r 
\ 
\ 
\ 
\ 
\ 
\ 
\ 


\ 
选 此 点 为 位 置 参 考 
单 击 图 形 按钮 多 


图 6.5.11 选取 参考 对 象 
(4) 定义 力 的 大 小 。 在 图 查 下 拉 列 表 中 选择 号 旦 选项 ， 在 中坚 文本 框 中 输入 值 600， 


， 系 统 将 显示 该 力 的 轮廓 图 。 
置 来 定义 方 问 。 


(5) 定义 力 的 方向 。 在 对 话 框 中 单 击 五 昌 选项 卡 ， 在 该 选项 卡 采用 图 6.5.12 所 示 的 设 


可 方向 
十 义 方 问 
键入 的 天 量 


(6) 单 击 对 话 框 中 的 瘟 焉 按钮 ， 完 成 力 的 定义 ， 如 图 6.5.13 所 示 


适量 
坐标 系 
RR wcs 
:|0 
¥:|0 
£:|1 
方向 相对 于 
国 ) 基础 9 主导 


图 6.5.12 方 同 定义 界面 


图 6.5.13 
平衡 状态 。 


定义 力 
Step13 定义 静态 分 析 2。 本 次 分 析 将 模拟 机 构 在 重力 、 弹 复 和 外 部 载荷 的 作用 下 达到 
(1) 选择 命令 。 单 击 分析” 


区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 , 营 ,，: 


系统 弹出 “分 析 定 义 ” 
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对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 毁 型 下 拉 列 表 中 选择 幕 坊 选项 。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 阅 葡 配置 区 域 中 选择 鲁 快 总 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快 照 “Snapshot2 ”。 

(4) 定义 分 析 步 距 。 在 晤 大 步 距 因子 取消 选中 口 默认 首选 项 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 
输入 值 0.01。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 区 背 选 项 卡 ， 选 中 [WV 自用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 还 行 按钮， 查看 机 构 的 运行 
状况 。 此 时 机 构 逐 渐 达 到 平衡 状态 ， 并 显示 图 6.5.14 所 示 的 “图 形 工 具 ” 对 话 框 ， 该 对 话 
框 中 显示 了 加 速度 迭代 图 形 。 

(7) 单 击 计 卫 二 完成 运动 分 析 ， 关 闭 “ 图 形 工具 ”对 话 框 。 


图 形 工具 一 叫 其 
立 件 (F】 视图 (VW) 格式 {R) 
吉 得 回 以 加 习 
甫 奇 分析 进 礁 


5000,00 


珍 
W2500. 0 
- 环 


让 Be 1D. bo 


hnalysisbafiniiione 


图 6.5.14 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


Step14. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 验 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step15. 保存 机 构 模 型 。 
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6.6 “ 力 平衡 分 析 


力 平衡 分 析 是 静态 分 析 的 逆向 分 析 。 议 态 分 析 是 根据 机 构 的 受 力 情况 得 到 机 构 的 平衡 
状态 ， 而 力 平衡 分 析 是 在 机 构 的 平衡 状态 下 分 析 机 构 中 的 受 力 情况 ， 所 以 力 平衡 分 析 一 般 
用 于 研究 机 构 在 某 种 工作 要 求 的 情况 下 所 需 的 力 。 在 力 平衡 分 析 中 ， 要 求 出 所 受 力 的 大 小 
一 般 用 “ 测 力 计 ”来 实现 ， 在 一 个 机 构 模 型 中 ， 可 以 根据 需要 创建 多 组 测 力 计 ， 但 是 在 一 
组 分 析 中 只 能 激活 一 组 测 力 计 。 

在 本 章 第 6.5 小 节 中 ， 曾 举例 说 明 毅 态 分析 的 一 般 过 程 。 在 图 6.6.1 所 示 的 机 构 中 ， 机 
构 在 上 自身 重力 、 载 车 和 弹 早 的 影响 下 达到 平衡 状态 。 如 果 假 设施 加 在 机 构 参 考点 处 的 点 力 
未 知 ， 且 机 构 已 达到 平衡 状态 ， 求 施加 在 参考 点 上 的 点 力 。 如 果 计 算出 参考 点 处 的 作用 力 
为 600， 则 可 以 说 明 力 平衡 分 析 束 是 静态 分 析 的 反 求 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch06\ch06.06\， 打 开 文 件 Static.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 53， 进 
入 机 构 模 块 。 

说 明 : 机 构 模 型 默认 的 位 置 为 本 革 第 6.5 小 节 中 进行 第 2 次 静态 分 析 的 结果 ， 如 果 结 果 
不 正确 ， 可 以 在 机 构 树 中 再 次 运行 第 2 组 静态 分 析 。 

Step3. 删除 机 构 中 的 点 力 。 在 图 6.6.2 所 示 的 机 构 树 中 右 击 点 力 节 点 “ForceTorquel ”， 


选择 异 阶 命令 。 


7 机 构 树 

受 机械 

by 弛 | 主体 
上 重心 

kb 人 电动 机 

by 县 弹 管 

i 好 阻尼 器 

六 衬 套 载 闪 

F 失 - 才 / 扭 距 
区 [Cm ForceTorguel STATIC 

有 Si 初 如 条件 
乓 ) 终止 条 件 

bp 兴 分 析 
国 回放 


图 6.6.1 机 构 模 型 图 6.6.2” 机构 树 


Step4. 设置 初始 位 置 3。 
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(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按钮 禹 ， 系 统 弹 出 “ 拖 动 ” 对 


话 框 。 

(2) 记录 快照 3。 单 击 对 话 框 当前 快 昧 区域 中 的 蔽 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 3 
( Snapshot3 ) 。 

(3) 单 击 全 疝 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 


Step5. 定义 力 平衡 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分 析 ” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 演 ， 系 统 弹 出 图 6.6.3 所 示 
的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 辟 开 下拉 列 表 中 选择 为 淆 选项 。 

(3) 定义 测 力 计 。 

Q@ 选择 命令 。 在 “分 析 定义 ”对 话 框 中 单 击 “ 创 建 测 力 计 锁 定 ”按钮 绕 ， 

@ 定义 位 置 参 考 。 在 机 构 中 选取 图 6.6.4 所 示 的 点 为 位 置 参考 。 

图 定义 方向 。 在 机 构 中 选取 图 6.6.4 所 示 的 零件 为 参考 ， 在 输入 框 中 输入 X 分 量 0， 
单 击 妾 按钮 ， 输入 YY 分 量 0， 单 击 尝 按钮 : 输入 ZZ 分量 1， 单 击 闸 按钮 ， 此 时 在 机 构 中 显 
示 图 6.6.5 所 示 的 测 力 计 。 


分 析 下 内 
名 称 
hnalwsislefiniti or 
亲 击 选 此 零件 为 参考 
\ 


旨 辣 村 洁 \ 


一 


\ 


首选 项 电动 机 ”外 部 堆 痛 
镜 定 的 图 元 
[MY 汕 才 计 


Xx 


一 一 一 一 一 一 -和 到 


选 此 点 为 位 置 参考 


图 6.6.4 ”选取 参考 对 象 


也 
|E 
二 
逢 
局 用 


自由 度 
IOF 0 


初始 配置 


中 当前 
二 | 快 有 昭 : Snapshot3 


9 


图 6.6.3 “分 析 定 义 ” 对 话 框 图 6.6.5 ”定义 测 力 计 
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(4) 定义 初始 配置 。 在 阅 药 配置 区 域 中 选择 外 块 点 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选 
择 快 照 “Snapshot3 ”。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 区 背 选项 卡 ， 选 中 [WV 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行。 按钮， 查看 机 构 的 运行 
状况 。 此 时 系统 弹出 图 6.6.6 所 示 的 “ 力 平衡 反作用 负荷 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 中 显示 了 当前 
测 力 计 约 束 处 的 反作用 力 。 该 力 的 大 小 非常 接近 600。 


力 平和 外皮 作用 钢 背 
加 | 测 力 计 约 束 处 的 反作用 力 汶 : 599,999981 


| 确 下 
图 6.6.6 “ 力 平衡 反作用 人 儿 傈 ”对 话 框 


(7) 单 击 “ 力 平衡 反作用 负 蓓 ”对 话 框 中 的 ”” 诡 定 ”按钮 。 

(8) 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ” 区 定 ”按钮 ， 完 成 运动 分 析 。 

Step6. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吐 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step7. 保存 机 构 模 型 。 


6.7 结 宋 分析 


结果 分 析 是 根据 与 一 组 运动 仿真 的 结果 文件 〈 例 如 文件 “AnalysisDefinition1.pbk”) 进 
行 后 期 研究 ， 主 要 是 进行 碰撞 检测 和 创建 运动 包 络 。 进 行 结果 分 析 有 两 种 方法 ， 下 面 分 别 
进行 说 明 。 

方法 一 : 在 机 构 模 块 中 ， 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系 统 
弹出 图 6.7.1 所 示 的 “回放 "对话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 查看 、 打 开 和 保存 一 组 仿真 结果 ， 并 
进行 后 期 的 结果 分 析 。 

方法 二 : 不 进入 机 构 模 块 , 单 击 分 析 功能 选项 卡 设计 旷 究 区 域 中 的 “运动 分 析 ”按钮 贤 ， 
系统 弹出 图 6.7.2 所 示 的 “运动 分 析 ” 对 话 框 。 在 该 对 话 框 中 可 以 打开 和 运行 一 组 仿真 结果 ， 
并 进行 后 期 的 结果 分 析 。 
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hnalvsisletiniti onl 


[ 执行 碰 挤 检测 
碰撞 检测 如 看 
[ |] 剖 建 适 动 包 冲 
[Wf 使 用 所 有 运动 委 件 
全 包 将 质量 
更 新 | 梧 隅 
加 多 
结果 和 集 
nalysisDefinitionl 


碰撞 检测 设置 . 
影片 进度 表 | 显示 华 头 
[Ff 显示 时 间 

[Ff 默认 进度 表 


图 6.7.1 “回放 ”对 话 框 图 6.7.2 “运动 分 析 ” 对 话 框 


1. 碰撞 检测 
在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 奸 达 蒋 调 束 下. . 按钮， 系统 弹出 图 6.7.3 所 示 的 “碰撞 检测 


设置 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 可 以 设置 碰撞 检测 选项 。 


碰 挤 检测 玲 置 
一 般 刀 置 
[@] 无 碰撞 检测 
/1 全 局 磁 挤 检测 
/1 部 分 碰撞 拉 诈 


包括 面 组 


可 选 设置 
碰撞 时 铃声 警 肖 
碰撞 时 停止 动画 回放 


图 6.7.3 “人 页 撞 检 测 设置 ”对 话 框 
图 6.7.3 所 示 的 “页 撞 检 测 设 置 ” 对 话 框 中 关于 机 构 倍 撞 检 测 的 选项 说 明 如 下 。 
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e@ 出 无 筑 扩 导出 ， 回放 时 ， 不 检查 干涉 ， 
@ 加 全 局 三 撞 检 训 : 回放 时 ， 检 测 整 个 装配 体 中 所 有 元 件 间 的 干涉 。 当 系统 检测 到 干 
涉 时 ， 干涉 区 域 将 会 加 亮 ， 
@ 外 部 分 硬 撞 入 训 ， 回放 时 ， 检 测 选 定 零件 间 的 干涉 。 当 系统 检测 到 干涉 时 ， 和 干涉 区 
域 将 会 加 殉 。 

2. 创建 运动 包 络 

运动 包 络 是 一 组 表面 为 三 角形 的 片 体 或 实体 模型 ， 用 于 表示 机 构 在 运行 过 程 中 扫 护 过 
的 空间 范围 ， 一 般 用 于 分 析 机 构 运 行 状态 下 的 位 置 空 间 ， 即 检测 当前 整个 系统 中 预 留 的 位 
置 军 间 是 售 能 够 满足 机 构 运 行 的 要 求 ， 机 构 运 行 时 和 其 他 系统 乙 间 有 无 干涉 。 

下 面 介 绍 创建 运动 包 络 的 一 般 过 程 。 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo2.16\work\ch06\ch06.07， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ， 运 动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 单 击 机构 功能 选项 卡 分 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ,系统 弹出 “ 回 
放 ” 对 话 框 。 

Step4. 打开 回放 结果 。 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 打 开 ” 按 钮 已 ， 系 统 弹出 “选择 回 
放 文 件 ” 对 话 框 ， 选 择 结果 文件 AnalysisDefinition1.pbk， 然 后 单 击 ” 打 天 ”| 按钮 ， 系 统 返 
加 到 “回放 ”对 话 框 。 

Step5. 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 创 建 运动 包 络 ” 按 钮 皇 ， 系 统 弹出 “创建 运动 包 络 ” 
对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 图 6.7.4 所 示 的 设置 。 


他 建 返 动 包 结 XX 


质量 
上 纯 : | 可 = 
选择 元 件 
隐 选择 了 4 元 件 。 


特殊 外 理 


[Yi 法 略 上 骨架 
[YT 法 略 面 组 


和 “| 颜 曾 三 衣 对 


输出 格式 
号) 零 性 CY sTL 
' 轻 量 化 委 伞 VERNML 


输出 立 件 拘 
linkaee _meckh_emeDbDD1il 


[W 使 用 默认 模板 


创建 更 药 去 财 


图 6.7.4 “选择 回放 文件 ”对 话 框 
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Step6. 在 “创建 运动 包 络 ”对 话 框 对 单 击 下 昌 按钮， 系统 显示 图 6.7.5 所 示 的 
运动 包 络 体 ， 单 击 创建 按钮 创建 运动 包 络 体 零件 “linkage_mech_env0001.prt”， 可 
以 将 该 文件 装配 到 整个 产品 系统 中 ， 检 查 机 构 运 行 时 与 其 他 子 系统 之 间 的 干涉 。 


图 6.7.5 ”运动 包 络 体 


Step7. 关闭 “创建 运动 包 络 ” 对 话 框 和 “回放 ”对 话 框 。 


第 7 章 典型 运动 机 构 


在 一 些 常见 机 械 设 备 中 ， 有 很 多 典型 的 运动 机 构 ， 如 此 轮机 构 ， 丁 轮机 
构 和 带 传 动机 构 等 。 这 些 机 构 的 运动 仿真 与 普通 连接 的 定义 方法 不 同 ， 有 各 自 的 特殊 参数 
设置 。 本 章 主要 介绍 这 些 典 型 运动 机 构 的 定义 方法 ， 主 要 包括 以 下 内 容 。 

@ 齿轮 机 构 

@ 辆 轮机 构 

@ 市 传动 

@ 3D 接触 

@ 典型 运动 机 构 仿真 范例 


7.1 创建 齿轮 机 构 


齿轮 运动 机 构 通 过 两 个 元 件 进 行 定义 ， 需 要 注意 的 是 两 个 元 件 上 并 不 一 定 需 要 真实 的 具 
形 。 要 定义 齿轮 运动 机 构 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 ， 然 后 还 需 定 义 “ 运 动 轴 ”。 齿 辊 机 构 的 
传动 比 是 通过 两 个 分 度 圆 的 百 径 来 决定 的 。 

下 和 面 淮 例 说 明 一 个 齿轮 运动 机 构 的 创建 过 程 。 

Task1. 新 建委 配 模 型 


Stepl. 将 工作 目录 设置 全 D':\creo2.16\work\ch07\ch07.01。 
Step2. 狐 建 一 个 装配 体 文件 ， 命 名 为 gear_asm。 


Task2. 创建 狼 配 基准 轴 
Stage1. 创建 基准 轴 AA 1 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 * 锡 ， 系 统 弹出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
Step2. 选取 基准 平面 ASM_RIGHT， 定 义 为 丹 晴 ; 按 住 Ctrl 键 , 选取 ASM_FRONT 基准 平 
面 ， 定 义 为 及 晤 ， 单 击 对 话 框 中 的 型 焉 按钮 ， 得 到 图 7.1.1 所 示 的 基准 轴 AA_1。 
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ASM_TOP 


ASM_FRONT -AA 1 


ASM_RIGHT 


图 7.1.1 创建 基准 轴 AA_1 


Stage2. 创建 基准 平面 作为 另 一 个 基准 轴 的 草 绘 平面 


Stepl. 单 击 “平面 ”按钮 乞 ， 系 统 弹出 “基准 平面 ”对 话 框 。 
Step2. 选取 ASM_RIGHT 基准 平面 为 俩 距 的 参考 面 ， 在 对 话 杠 中 输入 偶 距 值 33.3$， 单 


击 | 形 下 按钮 。 
Stage3. 创建 基准 轴 AA 2 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 移 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
; 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_FRONT 基准 平 


Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 区 9: 
面 ， 定 义 为 访 蝇 ; 单 击 对话 框 中 的 前 下 按钮 。 


Task3. 增加 齿轮 1 (GEAR1.PRT) 


将 齿轮 ] (GEAR1.PRT)〉 装 到 基准 轴 AA_1 上 ， 创 建 销 条 (Pin〉 连接 。 
寺 ~ 区域 中 的 “组 装 ” 按 钮 赂 ， 打 开 文 件 名 为 


Step1. 单 击 界 谱 功能 选项 卡 
GEAR1.PRT 的 零件 。 
Step2. 创建 销 杀 (Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 
销 钉 (Pin) 接头 连接 。 
(1) 在 约束 集 列 表 中 选取 有 销 选项 。 
(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜 单 中 的 总 豆 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.1.2 所 示 的 
“放置 ”界面 ， 在 莱 名 各 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_lc”， 并 按 Enter 键 。 


FPConmection le 上 话 朋 和 是 已 启用 集 
日 轴 对 齐 
昌平 称 东 名 称 
Conmnection le 
集 尖 型 
当 轴 四 = 
状况 


图 7.1.2 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 广 BE 计 先 项 ， 然 后 分 别 选 取 图 7.1.3 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴 ( 元 件 GEARI 的 中 心 轴 线 和 AA_1 基准 轴线 )， 


约束 的 参考 如 图 7.1.4 所 示 。 


“旋转 轴 : 选取 这 个 元 件 的 RIGHT 基准 平面 
平移 : 选取 元 件 的 端面 


~ 
~ 


轴 对 齐 : 选取 这 个 元 件 的 轴线 
图 7.1.3” 装配 齿轮 1 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.1.3 中 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基准 
平面 〈 元 件 GEAR1 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 GEAR1 在 ASM_TOP 基 


准 平面 上 平移 ， 癌 约束 的 参考 如 图 7.1.5 所 示 。 
局 Connection_ le (锯条 ) | 加 束 已 局 用 
唱 轴 对 齐 ee 
| SEARI :1 :79 (基准 轴 ) r a 
到 hh_1:F5 (基准 轴 ) 十 要: 
昌平 乏 坊 乏 
0.00 | 
| 状况 
新 建 入 未 完成 连接 定义 。 


图 7.1.4 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


刁 Connection le 自由 约束 已 启用 
铀 对 齐 
中 平移 芍 束 类 型 


马 儿 GEAR1 : 曲面 :F47 ( 拉 伸 _3; 加 | 重合 |w 
图 hsSM_TOP :Te2 (基准 平面 ) 篇 区 
BB Rotationl 0 00 反 符 


I 完成 连接 定义 。 
图 7.1.5 “平移 ”约束 参考 
(5) 定义 “旋转 轴 ” 约 束 。 选 取 图 7.1.3 中 的 基准 面 和 模型 树 中 的 ASM_RIGHT 基准 平 
面 为 参考 ， 以 定义 旋转 的 零 位 置 ， 区 到 纪 束 的 参考 如 图 7.1.6 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 四 按 钮 。 
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局 Connectiomr le (4) 当前 位 置 重新 生成 目 
轴 对 齐 
平 入 0.0 D0. 
旋转 轴 设置 地 位 置 
GEAR1 : RIGHT :FL [ 苦 准 平面 启用 重新 生成 值 
曾 hsSH_RIGHT :Fl 莫 鹤 平面 : 晤 小 限制 
县 去 限制 | 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 


图 7.1.6 “旋转 轴 ” 约 束 参考 


Step3. 验证 连接 的 有 效 性 : 拖 移 元 件 GEAR1。 

(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 。 

(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项。 

(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 ， 单 击 “ 点 拖 动 ” 按 钮 | 外 |。 

(4) 在 元 件 GEAR1 上 单 击 ， 出 现 一 个 标记 争 ， 移 动 鼠 标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结束 拖 
移 ， 使 元 件 停留 在 原来 的 位 置 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

(5) 退出 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 国 ， 


Task4. 增加 齿轮 2 (GEAR2.PRT) 


将 齿轮 2 GEAR2.PRT) 疙 到 基准 轴 AA_2 上 ， 创 建 销 外 〈Pin) 连接 。 

Step1. 单 击 萤 型 功能 选项 卡 。 于 ” ， 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 吃 ， 打 开 文件 名 为 
GEAR2.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 外 (Pin〉 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 钉 
(Pin ) 连接 。 

(1) 在 约束 集 列表 中 选取 闫 销 选项 。 

(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 中 的 避 一 选项 卡 ; 在 图 7.1.7 所 示 的 界面 中 ， 在 
和 集 名 种 文 本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 2c”， 并 按 Enter 键 。 


[Connection ec 话 朋 时 是 已 启用 集 
日 轴 对 齐 
昌平 称 东 名 称 
Conmnection 2e 
集 类 型 
36 销 杀 "| 皮衣 
状况 


图 7.1.7 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 柄 Di5 先 项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.1.8 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_2 基准 轴 ( 元 件 GEAR2 的 中 心 轴线 和 AA_2 基准 轴线 )， 
约束 的 参考 如 图 7.1.9 所 示 。 


平移 : 选取 元 件 的 端面 


轴 对 齐 : 选取 这 2 
个 元 件 的 轴线 


图 7.1.8 疾 配 齿轮 2 


司 Connection ?2c [四 7 区 束 已 避 用 
YY SEAR2 :A_1:F9 (基准 轴 ) pe 本 
Dj 性 = :FT (基准 轴 ) sé 
昌平 称 四 
0.00 | 
新 建 集 未 完成 连接 定 只 。 


图 7.1.9 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.1.8 中 的 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基 
准 平面 〈 元 件 GEAR2 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 GEAR2 在 ASM_TOP 
基准 平面 上 平移 ， 约束 的 参考 如 图 7.1.10 所 示 。 

注意 : 若 齿 轮 2 和 齿轮 1 不 在 同一 平面 内 ,“ 平 移 ”约束 中 就 选择 齿轮 2 的 另 一 侧 端面 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 。 

Task5. 运动 轴 设 置 

Stage1. 进入 机 构 模块 

单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 S 2 进入 机 构 模 块 ， 然 后 单 击 
机 构 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 禹 ， 用 “点 拖 动 ”将 雌 轮 机 构 装配 
(GEAR_ASM.ASM) 拖 到 图 7.1.11 所 示 的 位 置 ( 读 者 练习 时 ， 拖 移 后 的 位 置 不 要 与 图 中 所 
示 的 位 置 相差 太 远 ， 否 则 后 面 的 操作 会 出 现 问 题 )， 然 后 关闭 “ 拖 移 ” 对 话 框 。 
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局 Comnmnectior 2e 生肖 ) 
轴 对 齐 
中 平移 


名 SEAR2 :曲面 :757 ( 拉 伸 _3: 了 重 人 台 |* 
加 hsh_TOP:F2 (基准 平面 ) 篇 入 


连接 轴 设 置 ， 选 取 该 接头 中 
约束 已 启用 带 此 箭头 的 旋转 连接 轴 

/ 
芍 束 类 型 


加 Rotationl 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定义 ， 
7.1.10 “平移 ”约束 参考 7.1.11 运动 轴 设 置 


Stage2. 设置 运动 轴 

Step1. 得 找 并 选取 运动 轴 。 

(1) 单 击 工具 功能 选项 卡 “ 调查 ” 区 域 中 的 “查找 ”按钮 汰 9 
(2) 系统 弹出 图 7.1.12 所 示 的 “搜索 工具 ”对 话 框 ， 进 行 下 列 操作 : 


搜索 工具 :1 


查找 范围 : 
( GEAR ASM. AS = 


| 包括 子 模型 


找到 2 项 : 
顶 


Conmection le. first rot axls 
Cornmection 2e. First rot sais 


7.1.12 “搜索 工具 ”对 话 框 


Q) 在 “查找 ”列表 中 选取 “旋转 轴 ”。 
@) 在 “查找 范围 ”列表 中 选取 GEAR_ASM.ASM 装配 ， 单 击 


@) 在 结果 列表 中 选取 连接 轴 Connection_lc.first_rot_axis, 单 击 ”> 按钮 加 入 选 定 栏 


中 。 
图 单 击 对 话 框 的 ,将 周 按钮 。 
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Step2. 右 击 , 在 弹出 的 快捷 菜单 中 选择 纪 辑 下 2 命令 , 系统 弹出 图 7.1.13 所 示 的 “运动 轴 ” 


对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 : 


(1) 在 当前 位 置 文本 框 中 输入 数值 12.5， 如 图 7.1.13 所 示 。 


(2) 单 击 “ 运 动 轴 ” 对 话 框 中 的 按钮 。 


注意 : 若 两 齿轮 不 能 咕 合 ， 则 略微 增加 或 减少 弓 可 位 豆 文本 框 中 的 数值 ， 以 使 两 个 齿轮 


运动 轴 Xx 


旋转 轴 
GEAR1 : RIGHT :Fl [基准 平面 ) 


hs _RIGHT:F1 I 世 容 平面 
当前 位 置 重新 生成 值 
18.B 和 0.0 
如 置 零 位 置 
局 用 重新 生成 值 
量 小 限制 -180.0 
量 志 限制 180.0 
动 考 尾 性 > 


| LX 


图 7.1.13 


Task6. 定义 齿轮 副 


运动 轴 x 


旋转 轴 
GEAR1 : RIGHT :Fl ( 苯 淮 平面 ) 


hs 咱 _RIGHT :Fl ! 世 准 平 面 
当前 位 置 重新 生成 值 
12.5 军 > .0 
世 置 零 位 置 
号 用 重新 生成 值 
节 小 限制 -1830.0 
量 志 限制 180.0 
动 奢 尾 性 >> 


“运动 轴 ” 对 话 框 


Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 壬 入 区 域 中 的 “齿轮 ” 按 饥 生 ， 


Step2. 此 时 系统 弹出 图 7.1.14 所 示 的 “齿轮 


副 定 义 ” 对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 


(1) 输入 次 轮 副 名 称 。 在 该 对 话 框 中 的 名 称 文本 框 中 输入 齿轮 副 名 称 ， 或 采用 系统 的 


默认 名 《本 例 采用 系统 默认 名 )。 


(2) 定义 齿轮 1。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 轴 Connection_l1c. axis_1。 
(3) 输入 齿轮 1 万 圆 下 人 符 。 在 图 7.1.14 所 示 的 对 话 框 的 “ 节 加 直径 ”文本 框 中 输入 


数值 30。 
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次 逻 副 下 沈 Xx 


和 名称 
[earfairl | 
其 型 
= 
齿 较 1 齿 过 2 尾 性 
还 动 轴 
RR comnection le axisl | 
主体 
汗 齿 幸 
主体 | 
托 某 | 


7.1.14 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 
Step3. 点 击 “ 具 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 半 织 标签 ,“ 具 轮 副 定义 ”对 话 框 转换 为 图 7.1.16 
所 示 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 
(1) 定义 齿轮 2。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 轴 Connection_2c. axis_1。 


(2) 输入 齿轮 2 节 圆 直径 。 在 图 7.1.16 所 示 的 对 话 框 的 “ 节 圆 直径 ”文本 框 中 输入 
数值 40。 


齿 老 副 定 党 Xx 
名 称 
| SearFair1 | 
类 型 
一 般 
而 索 1 | 而 较 2 | 尾 性 
运动 轴 
陈 [Connection 2e. axis 1 | | D4 | 
主考 
小 砚 毗 
| 主体 2 | 
齿轮 1 定义 : 选取 该 接头 中 
市 此 区 天 的 诈 转 连接 四 


基础 | 


直径 
4 


wk | 
1 
齿轮 2 定义 ,选取 该 接头 中 一- 
带 此 箭头 的 旋转 连接 轴 确定 | 应 用 取消 ， 
7.1.15 ” 疮 轮 副 设置 


7.1.16 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 
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Step4. 完成 齿轮 副 定 义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 。 副 宇 按钮。 

Task7. 定义 伺服 电动 机 

Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 插入” 区域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 人 

Step2. 此 时 系统 弹出 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 : 

(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 中 的 名 学 文本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 采 
用 系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.1.15 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 轴 Connection_lc. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 单 击 对 话 框 中 的 吝 原 选项 卡 ， 系 统 显 示 图 7.1.17 所 示 的 界面 ， 在 
该 界面 中 进行 下 列 操作 : 

Q) 选择 规范 。 在 虱 东 区 域 的 列表 框 中 选择 速 展 。 

@) 选取 运动 函数 : 在 经 区域 的 下 拉 列 表 中 选择 函数 类 型 为 哩 ， 在 “A” 文 本 框 中 
输入 数值 10。 

Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 列 玛 按钮 。 


同 服 电动 机 写实 XX 
名 称 
Servollotorl 
类 型 "轮廓 
规范 
位 置 | deE 
午 
音量 于 
点 | 1 
图 形 
FE Yi 位 置 
速度 
在 单独 图 弄 中 加 速度 
确定 应 用 职 稍 


图 7.1.17 “轮廓 ”选项 卡 

Task8. 建立 运动 分 析 并 运行 

Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 “分 折 ~ ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ,。 

Step2. 此 时 系统 弹出 图 7.1.18 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 
作 : 

(1) 输入 分 析 ( 即 运动 ) 名称。 在 对 话 框 的 名 称 文本 框 中 输入 此 分 析 的 名 称 ， 或 采用 
默认 名 。 

(2) 选择 分 析 类 型 。 选 取 分 析 的 类 型 为 “位 置 ”。 

(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 果 在 机 构 装 置 中 有 多 个 伺服 电动 机 ， 则 可 在 对 话 框 的 
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电动 帮 选项 卡 中 调整 伺服 电动 机 顺序 。 由 于 本 例 中 只 有 一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 必 进 行 此 
步 哥 作 。 

(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.1.18 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 的 轩 瑟 嘿 志 :区域 进行 下 列 操作 : 

Q 输入 开始 时 间 0《〈 单 位 为 秒 )。 

@ 选择 测量 时 间 域 的 方式 。 选 择 有 ESiL 方 式 。 

@) 输入 结束 时 间 50 (单位 为 秒 )。 

4) 输入 帧 频 10。 

(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.1.18 所 示 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 的 祁 喇 o 香 区 域 ， 选 中 图 当前 单 
选项 。 


分析 起 实 Xx 
名 称 
hnalwsisDetinitionl 
类型 
位 置 下 


首选 项 电动 机 
图 形 旦 示 
开刀 时间 0 
长 度 和 和 帖 频 


最 小 加 隅 0.1 
镜 定 的 图 元 


Xue 


确定 || 运行 职 消 
图 7.1.18 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


Step3. 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 还 行 “按钮 。 
Step4. 完成 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ” 列 二 ”按钮 。 
7.2 创建 凸轮 机 构 


凸轮 运动 机 构 通 过 两 个 关键 元 件 “ 凸 轮 和 清 滚 ) 进行 定义 ， 需 要 注意 的 是 凸轮 和 请 滚 两 个 
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元 件 必 须 有 真实 的 形状 和 斥 寸 。 要 定义 凸轮 运动 机 构 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 。 
下 面 举例 说 明 一 个 凸轮 运动 机 构 的 创建 过 程 。 


Task1. 痢 建 妆 配 模型 


Stepl1. 将 工作 目录 议 置 全 D:\creo2.16\work\ch07\ch07.02。 

Step2. 狐 建 北 配 文件 ， 文 件 名 cam_asm。 

Task2. 增加 固定 元 件 (FIXED_PLATE.PRT) 

放置 固定 挡 板 零件 (FIXED_PLATE.PRT)。 

Stepl. 单 击 神 昏 功能 选项 卡 各” 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 吃 ， 打 开 文 件 名 为 
FIXED_ PLATE.PRT 的 零件 。 

Step2. 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 ， 选 取 呈 黑 达 选项 进行 固定 ， 然 后 单 击 芝 按钮 。 

Step3. 将 装配 基准 隐藏 。 

(1) 在 模型 树 界 面 中 ， 选择 前 ”天 和 = 树 过 涛 器 到 命令。 在 系统 弹出 的 “模型 树 项 ” 
对 话 框 中 ， 选 中 [Yi 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 该 对 话 框 中 的 三 下 按钮 。 

(2) 在 模型 树 中 选取 ASM_RIGHT 并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 障 毫 命令 

Task3. 增加 连接 元 件 连 杆 (ROD.PRT) 


将 连 杆 〈ROD.PRT) 装 到 固定 挡 板 上 ， 创 建 清 块 〈Slide) 连接 。 


Stepl. 单 击 模型 功能 选项 卡 各” 区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 监 ， 打 开 文件 名 为 
ROD.PRT 的 零件 。 
Step2. 创建 滑 块 〈Slider) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创 
建 滑 块 (Slider) 接头 连接 。 
(1) 在 约束 集 选 项 列表 中 选取 区 泗 史 选 项 。 
(2) 修改 连接 的 名 称 。 
@ 单 击 操控 板 菜单 中 的 ， 剖 置 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.2.1 所 示 的 “放置 ”界面 。 


[= Connection 1 [月 动 杆 ) 已 启用 集 

日 轴 对 齐 

昌 旋转 集 名 各 
Forreetilor le 
集 尖 型 
号 , 滑动 杆 ™ 

状况 

未 完成 往 接 定 %。 


图 7.2.1 “放置 ”界面 
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@) 在 某 名 种 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_lc”， 并 按 Enter 键 。 

(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 国 梁 所 先 项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.2.2 
中 的 两 条 轴线 (元 件 ROD 的 中 心 轴线 和 元 件 FIXED_PLATE 的 中 心 轴线 )， 约束 的 
参考 如 图 7.2.3 所 示 。 


图 7.2.2 装配 连 杆 


辐 Conmmection_ le f 滑 块 ) 光束 已 息 用 
唱 轴 对 齐 加 刺 类 型 
Bg E004 商 ): 了 6 控 伸 2 一 
FIXED_PLATE: A_2 ( 轴 ] :FE -二 下 
号 旋转 候 移 
0.00 | 
状况 
Rn 未 完成 连接 定义 。 


图 7.2.3 ” “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 


(4) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.2.2 中 的 两 个 平面 〈 元 件 ROD 的 端面 和 元 件 
FIXED_PLATE 的 端面 )， 以 限制 元 件 ROD 在 元 件 FIXED_PLATE 中 旋转 ， 国 要 轨 幻 束 的 参 
考 如 图 7.2.4 所 示 。 


日 Conneetion_ le 全 块 ) 约束 已 自用 
负 对 齐 
忆 诈 转 约束 类 型 


了 jj Ron: 曲面 :F8 ( 拉 仲 _3) ] [号 高 


ETTXED_FLATE :曲面 :75 堪 ，， 博 黎 
Translationl 21.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 7.2.4 “旋转 ”约束 参考 


(5) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 。 
Step3. 验证 连接 的 有 效 性 。 拖 移 连 接 元 件 ROD。 
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(1) 进入 机 构 环 境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ，:。 
(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 ， 运 动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 名。 


(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 ， 单 击 “ 点 拖 动 ”按钮 人 | 
(4) 在 元 件 ROD 上 单 击 , 出 现 一 个 标记 银 ， 移 动 鼠标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结束 拖 移 ， 


使 元 件 停留 在 原来 位 置 ， 然 后 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 
(5) 退出 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 加 


Task4. 增加 固定 元 件 销 (PIN.PRT) 


将 销 (PIN.PRT) 装 到 连接 元 件 ROD 上 。 
Step1. 单 击 | 模型 功能 选项 卡 _ 和 规 * 


PIN.PRT 的 零件 。 
Step2. 在 “元 件 放 置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 将 销 (PIN.PRT) 零件 装配 到 元 件 


区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 监 ， 打 开 文 件 名 为 


ROD 中 国定 。 
(1) 创建 轴 “ 重 合 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.2.5 中 的 两 条 轴线 : 销 (PIN) 的 轴线 和 元 件 


(ROD) 的 轴线 ， 轴 -| 重 汪 约束 的 参考 如 图 7.2.6 所 示 。 


“重合 ”约束 : 选取 这 两 个 元 件 的 基准 平面 
J 


” 


V 
“重合 ”约束 : 选取 这 两 个 元 件 的 轴线 


图 7.2.5 ”装配 销 


加 和 集 4 (用 户 定义 ) 对 约束 已 启用 
ENE 
潍 刑 
吧 j FIN: 2 ( 轴 }: 了 5 ( 控 伸 1; i ee 
ROD: 6 ( 轴 ):F8 ( 控 伸 _3: i i Bist 上 
中 新 建 芍 束 坊 秘 
169. 10 | 
状 ; 
人 部 分 约束 


图 7.2.6 “重合 ”约束 参考 


(2) 创建 基准 耐 “ 重 合 ” 约 束 。 单 击 “ 放 置 ” 界 面 中 的 “新 建 约束 ”增加 狐 的 “重合 ” 
约束 。 分 别 选取 图 7.2.5 中 的 两 个 基准 面 : 销 (PIN) 的 RIGHT 基准 平面 和 元 件 (ROD) 的 


198 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


FRONT 基准 平面 ， 基 准 面 -上 重 汪 约束 的 参考 如 图 7.2.7 所 示 。 
(3) 单 击 操控 板 中 的 美 按钮 。 


回 集 4 [用 户 定义 ) WwW 约束 已 启用 
重合 
中 车主 约束 类 型 
加 中 重合 ™ 


oj PIN: RIGHT :Fl (基准 平面 ; 
部 ROD: PRONT:F3 (基准 平面 坑 欧 
新 建 区 束 0.00 | 
状 部 
研 苑 许 假设 
完全 约束 


图 7.2.7 “重合 ”约束 参考 


Task5. 增加 元 件 滑 深 (WHEEL.PRT) 


将 元 件 消 深 (WHEEL.PRT) 装 到 销 上 ， 创 建 销 钉 (Pin〉 连接 。 
Stepl. 单 击 挤 型 功能 选项 卡 。 芥 ” ” ”区域 中 的 “组 装 ”按钮 周 ， 打 开 文 件 名 为 


WHEEL.PRT 的 零件 。 
Step2. 创建 销 杀 (Pin)〉 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ” 操 探 板 中 进行 下 列 操 作 ， 便 可 创建 


销 钉 (Pin) 接头 连接 。 
(1) 在 约束 集 列表 中 选取 医 销 选项 。 
(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜 单 中 的 “放置 > 按钮， 系统 出 现 图 7.2.8 所 示 的 “ 放 


置 ” 界 面 ， 在 蘑 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 2c” 并 按 Enter 键 


[= Connection 2c {家 ) Yi 已 自用 集 
唱 轴 对 齐 
昌平 移 和 
Connection 2e 
集 尖 型 
352 销 钉 了 | 其 让 
状况 


图 7.2.8 “放置 ”界面 
(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 轩 和 先 项 ， 人 然后 分 别 选 取 图 7.2.9 
中 的 两 个 元 件 的 轴线 (元件 WHEEL 的 轴线 和 元 件 PIN 的 轴线 )， 王磊 约束 的 参考 如 图 


7.2.10 所 示 。 
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四 对 齐 ; 选取 这 两 个 元 件 的 轴线 RIGHT 


平移 : 选取 这 两 个 元 件 的 基准 平面 


图 7.2.9 ”装配 滑 滚 


Connection 2e [ 畏 ) 区 束 已 启用 
中 轴 对 亨 加 页 类 型 
EEL:A3 钠 ): 瑟 入 伸 一 一- 
和 PIN:A? (外): 配 和 控 伸 _1: 二 到 
昌平 乏 起 移 
0.00 | 
| 状况 
I 未 完成 连接 定 以 。 


图 7.2.10 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.2.9 中 两 个 元 件 的 基准 平面 〈 元 件 WHEEL 的 
RIGHT 基准 平面 和 元 件 PIN 的 RIGHT 基准 平面 ), 以 限制 元 件 WHEEL 在 元 件 PIN 上 和 平移， 
这 乡 末 的 参考 如 图 7.2.11 所 示 。 


辕 Cornmnectior 2e 生肖 ) 芍 囊 已 让 用 
轴 对 齐 os 
让 平移 汐 束 类 型 


名 WHEEL: FIGHT :FL (基准 平 I 了 本 人 
PIH: RIGHT:F1 (基准 平面 ， 博物 
BB Rotationl 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 7.2.11 “平移 ”约束 参考 
(5) 单 击 操控 板 中 的 闫 按钮 。 
Task6. 增加 元 件 凹 轮 (CAM.PRT) 
先 创建 基准 轴 ， 然 后 将 元 件 凸 轮 (CAM.PRT) 装 在 基准 轴 上 ， 创 建 销 钉 〈Pin) 连接 。 
Stage1. 创建 基准 平面 ADTM1 作为 基准 轴 的 放置 参考 
Stepl. 单 击 “ 平 面 ”按钮 乞 ， 系 统 弹出 “基准 平面 ”对 话 框 。 
Step2. 选取 国定 挡 板 寒 件 (FIXED_PLATE.PRT) 的 安装 凸轮 侧 的 端面 为 偏 距 的 参考 和 耐 ， 
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在 对 话 框 中 输入 偏 移 距离 值 205.0， 单 击 前 下 按钮 。 


Stage2. 创建 基准 轴 AA_| 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 过 负 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 ASM_TOP 基准 平面 ， 


Step2. 选取 基准 平面 ADTM1， 定 义 为 哑 呈 ; 
5 上 到， 单 击 对 话 框 中 的 | 苑 定 按钮 。 

Stage3. 将 元 件 凸轮 〈CAM.PRT) 装 在 基准 轴 AA_1 上 ， 创 建 销 钉 (Pin) 连接 
区 域 中 的 “组 装 ” 按 钮 监 ， 打 开 文件 名 为 


元 件 ~ 


Step1. 单 击 和合 骤 功能 选项 卡 
CAM.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 钉 〈Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 
销 钉 (Pin〉 接 头 连接 。 


(1) 在 约束 集 列 表 中 选取 其 销 选项 。 
(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜 单 中 的 下 豆 选项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.2.12 所 示 的 


“放置 ”界面 ， 在 蘑 名 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_3c” 并 按 Enter 键 。 
(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 柄 并 蝴 选项 ， 然 后 分 别 选 取 岁 7.2.13 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基准 轴线 (元 件 WHEEL 的 中 心 轴线 和 AA_1 基准 轴线 )， 


约束 的 参考 如 网 7.2.14 所 示 。 
平移 ; 选取 元 件 的 基准 面 
轴 对 齐 : 选取 这 个 元 件 的 轴线 


[Connection Se ( 斩 ) wf 已 启用 集 
日 轴 对 齐 
昌平 称 集 名 称 
Conmnection 3e 
集 类 型 
党 销 困 *| 反 向 
FRONT 


图 7.2.13 ”装配 凸轮 


图 7.2.12 “放置 ”界面 
(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 网 7.2.13 中 的 元 件 基 准 面 和 模型 树 中 的 


ASM FRONT 基准 平面 (元 件 CAM 的 FRONT 基准 平面 和 ASM_FRONT 基准 平面 )， 


约束 的 参考 如 图 7.2.15 所 示 。 
(5) 单 击 操控 板 中 的 闫 按钮 。 
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局 Formnectior 3e 生肖 ) 约束 已 局 用 
了 JW cal: 1:711 ! 共 准 轴 ) Ts 
| hh_1:F10 ( 共 淮 轴 ) 二 到 
昌平 穆 
0.00 | 
新 建 集 未 完成 连接 定 欠 。 


图 7.2.14 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


Connection_3c [十 1 


光束 已 是 用 
轴 对 齐 
中 平移 光束 类 型 
名 Ch: FRONT:F3 (基准 平面 : LL 至 合 | 
ESW_FRDIT :73 (基准 平面 | 博物 
Rotationl 0.00 | 


状况 
完成 连接 定义， 


图 7.2.15 “平移 ”约束 参考 


Task7. 定义 凸轮 从 动机 构 连 接 
Step1. 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3O， 进 入 机 构 模 块 。 


Step2. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 饭 同 ， 此 时 系统 弹出 图 
7.2.16 所 示 的 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


种 称 
Cam Followerl 


凸 理 1 
曲面 i 曲 弘 


和 R “caM: 曲面 


四 畔 2 尾 性 


图 7.2.16 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 
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(1) 输入 名 称 。 在 该 对 话 框 中 的 名 称 文本 框 中 输入 凸轮 从 动机 构 名 称 ， 或 采用 系统 的 
默认 名 (本 例 采 用 系统 默认 名 )。 

(2) 选取 凸轮 (CAM) 曲面 。 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选取 凸 轮 CAM 
的 边缘 曲面 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 确 下 按钮 。 


伺服 电动 机 定义 :选取 该 接头 


凸轮 ] : 选取 凸轮 的 边缘 曲面 he 5 
图 7.2.17 西 轮 从 动机 构 连 接 定 义 


Step3. 选取 滑 深 (WHEEL) 圆周 线 。 
(1) 点击“ 凸轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 ” 口 吏 2 ”选项 卡 ， 此 时 对 话 框 如 图 7.2.18 
所 示 。 
(2) 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 ， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 滑 滩 WHEEL 的 圆周 曲线 ， 单 击 “ 选 
择 ” 对 话 框 的 三 下 按钮 。 和 
Step4. 完成 凸轮 从 动机 构 连接 定义 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 葡 定 按钮 。 
凹 索 上 只 动 机 构 连 接 下 洋 


凸 老 1 凸 埋 2 属性 
曲面 : 曲 些 


了 “|| WHEEL: 过 


图 7.2.18 “凸轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 
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Task8. 定义 伺服 电动 机 


Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 搬 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 . 另 。 

Step2. 此 时 系统 弹出 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 中 的 名 字 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 采 
用 系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.2.17 所 示 的 模型 上 选取 连接 轴 Connection_3c. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 单 击 对 话 框 中 的 芝麻 选项 卡 ， 系 统 显示 图 7.2.19 所 示 的 界面 ， 在 
该 界面 中 进行 下 列 操作 : 

Q@ 选择 规范 。 在 规范 区 域 的 列表 框 中 选择 速度 。 

@ 定义 运动 函数 。 在 弄 “ 区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 常量 类 型 ， 并 在 “A” 文 本 框 中 输入 
参数 值 10。 

Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 对 话 框 中 的 询 焉 按钮 。 


同 服 电动 村 十 饼 x 
名 称 


SerwvoMotorl 


类 型 毗 库 
规范 


他 速度 | deEr see 


初始 角 
YY 当前 


常量 下 


图 未 
位 置 
在 单独 图 形 中 加 速度 
确定 | 应 用 || 取消 
几 7.2.19 “轮廓 ”选项 卡 


Task9. 运行 运动 分 析 

Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 “ 另 折 ~。 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党,。 

Step2. 此 时 系统 弹出 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 : 

(1) 输入 分 析 〔 即 运动 ) 名 称 。 在 该 对 话 框 的 “名 称 ” 文 本 框 中 输入 分 析 名 称 ， 或 采 
用 默认 名 。 
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(2) 选择 分 析 类 型 。 


选取 分 析 类 型 为 “位 置 ”。 


(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 果 机 构 装置 中 有 多 个 伺服 电动 机 ,可 单 击 对 话 框 中 的 电动 机 


标签 ， 
行 本 步 操 作 。 


在 弹出 的 界面 中 调整 伺服 电动 机 顺序 。 由 于 本 例 中 内 


一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 进 


(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 的 国 束 旦 于: 区 域 进行 下 列 操 作 : 


Q 输入 开始 时 间 0 单位 为 秒 )。 
@) 选择 测量 时 间 域 的 方式 ， 选择 
@) 输入 结束 时 间 50( 单 位 为 秒 )。 
(4) 输入 帧 频 10。 


nd. 


(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.2.20 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 的 初叶 一 区 域 


中 ， 选 中 曾 当 天 单 选项 。 


分 析 赴 沈 


名称 
hnalwsislNeftinitionl 
类 型 
位置 
首选 项 电动 机 
图 形 旦 示 
开始 时 间 0 
长 度 和 帖 频 
终止 时 间 50 


最 小 间 隅 0.1 
钞 十 的 图 元 


Xa Oe 


Step3. 运行 运动 。 在 “分 析 定义 ”对 话 框 中 单 击 还 行 


图 7.2.20 “分 析 定 义 ” 对 话 框 
按钮 。 


Step4. 完成 运动 定义 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 二 玖 二 ”按钮 。 
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7.3 创建 市 传动 


齐 传 动 通过 两 个 元 件 进行 定义 ， 要 定义 带 传 动 ， 必 须 先 进入 “机 构 ” 环 境 ， 然 后 还 需 定义 
“运动 轴 ”。 

下 面 举例 说 明 一 个 带 传 动 的 创建 过 程 。 

Task1. 新 建委 配 模 型 

Stepl. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo2.16\workNch07\ch07.03 。 

Step2. 新 建 一 个 装配 体 文件 ， 命 名 为 belt_asm。 

Task2. 创建 装配 基准 轴 


Stage1. 创建 基准 轴 AA 1 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 拒 ， 系 统 弹 出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
Step2. 选取 基准 平 而 ASM_RIGHT,， 定义 为 访 旺 ; 按 件 Ctrl 键 , 选取 ASM_FRONT 基准 平 
定义 为 鼎 加 ， 单 击 对 话 框 中 的 确 焉 按钮， 得 到 图 7.3.1 所 示 的 基准 轴 AA_1。 


ASM TOP 
ASM_FRONT .AA 1 


ASM_RIGHT 


图 7.3.1 创建 基准 轴 AA_1 
Stage2. 创建 基准 平面 作为 另 一 个 基准 轴 的 草 绘 平面 
Stepl. 单 击 “ 平 面 > 按钮 之， 系统 弹出 “基准 平面 ”对 话 框 。 


Step2. 选取 ASM_RIGHT 基准 平面 为 偏 距 的 参考 而 ,在 对 话 框 中 输入 偏 距 值 200， 单 击 
将 下 护 饵 。 


Stage3. 创建 基准 轴 AA 2 


Stepl. 单 击 “ 轴 ”按钮 二 负 ， 系 统 弹出 “基准 轴 ” 对 话 框 。 
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Step2. 选取 基准 平面 ADTM1, 定义 为 访 晤 ; 按 住 Ctrl 键 , 选取 ASM_FRONT 基准 平面 ， 
定义 为 访 晤 ， 单 击 对 话 框 中 的 绚 下 按钮。 


Task3. 增加 轮 1 (WHEEL1.PRT) 


将 轮 1 (WHEEL1.PRT〉 装 到 基准 轴 AA_1 上 ， 创 建 销 条 (Pin〉 连接 。 
者- 区域 中 的 “组 装 ”按钮 敬 ， 打 开 文件 名 为 


Stepl. 单 击 四 村 功能 选项 卡 


WHEEL1.PRT 的 零件 。 
Step2. 创建 销 钉 〈Pin) 接头 连接 。 在 “元 件 放置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 


销 钉 (Pin〉 接 头 连 接 。 
(1) 在 约束 集 列表 中 选取 闫 销 选项 。 
(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 菜 单 中 的 于 反选 项 卡 ， 系 统 出 现 图 7.3.2 所 示 的 


“放置 ”界面 ， 在 某所 称 下 的 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection_lc” 并 按 Enter 键 。 
先 贡 ， 然 后 分 别 选取 图 7.3.3 


ET 
nT 


(3) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 柄 迪生 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_1 基 准 轴 ( 元 件 WHEELI 的 中 心 轴线 和 AA_1 其 准 轴 线 )， 


约束 的 参考 如 图 7.3.4 所 示 。 


[= Connection le 叶 上 1 wf 已 启用 集 
唱 办 对齐 
号 平 穆 集 名 称 
Cormmectiorn le 
集 尖 型 
汉 销 钉 | 到 各 
_ 状况 
新 建 集 未 完成 连接 定 兴 。 


图 7.3.2 “放置 ”界面 


平移 : 选取 元 件 的 端面 


轴 对 齐 : 选取 这 个 元 件 的 轴线 
图 7.3.3 ”装配 轮 1 
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司 Connmection lc 目 肖 ) 


中 轴 对 齐 


浴 刑 
og WHEEL :上 1 中 由 1: F5 上 甘 立 但 ee 
En An 1:F5 ! 共 容 轴 ) .重合 
昌平 乏 坊 移 
状况 
未 元 成 连接 定 以 。 


图 7.3.4 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 7.3.3 中 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基准 
平面 “元 件 WHEEL1I 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 )， 以 限制 元 件 WHEEL1 在 ASM_TOP 


基准 平面 上 平移 ， 国 3 约束 的 参考 如 图 7.3.5 所 示 。 
所 Correctior le 上 肖 ) 已 局 
轴 对 齐 ee 
中 平移 光束 大 


名 和 YHEEL1 : 曲面 :F5 ( 控 促 _1; 重合 
到 ASW_T0F :Te2 (基准 平面 ) 篇 区 
BB Rotationl 1 Dn 反 符 
状况 
ds 元 成 连接 定 以 。 


图 7.3.5 “平移 ”约束 参考 


(5) 单 击 操控 板 中 的 按钮 。 

Step3. 验证 连接 的 有 效 性 。 拖 移 元 件 WHEEL1。 

(1) 进入 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 

(2) 单 击 机 构 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 各 

(3) 在 弹出 的 “ 拖 动 ”对 话 框 中 ， 单 击 “ 点 拖 动 ” 按 钮 中 |。 

(4) 在 元 件 WHEEL1 上 单 击 ， 出 现 一 个 标记 急 ， 移 动 鼠标 进行 拖 移 ， 并 单 击 中 键 结束 
拖 移 ， 使 元 件 停留 在 原来 的 位 置 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

(5) 退出 机 构 环境 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 关闭 区 域 中 的 “关闭 ”按钮 国 ， 

Task4. 增加 轮 2 (WHEEL2.PRT) 


将 办 2 WHEEL2.PRT)〉 疙 到 基准 轴 AA_2 上 ， 创 建 销 杀 〈Pin) 连接 。 

Step1. 单 击 神 型 功能 选项 卡 。 束 ” 区 域 中 的 “组 装 ”按钮 临 ， 打 开 文 件 名 为 
WHEEL2.PRT 的 零件 。 

Step2. 创建 销 杀 (Pin〉 连接 。 在 “元 件 放 置 ”操控 板 中 进行 下 列 操作 ， 便 可 创建 销 钉 
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(Pin ) 连接 : 
(1) 在 约束 集 列表 中 选取 英 销 选项 。 
(2) 修改 连接 的 名 称 。 单 击 操控 板 中 的 恋 吾 选项 卡 ， 在 图 7.3.6 所 示 的 界面 中 ， 在 


上 集 名 可 文本 框 中 输入 连接 名 称 “Connection 2c”， 并 按 Enter 键 。 


局 Conmection 2e 们 站 ) wf 已 启用 集 
日 轴 对 齐 
昌平 称 集 名 称 
Laorrmeetior 2e 
集 尖 型 
让 销 杀 ”| 反 自 
状况 
新 建 集 未 完成 连接 定 疼 。 


图 7.3.6 “放置 ”界面 


选项 ， 然 后 分 别 选取 图 7.3.7 


(3) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 在 “放置 ”界面 中 单 击 用 加 玫 
中 的 轴线 和 模型 树 中 的 AA_2 基准 轴 ( 元 件 WHEEL2 的 中 心 轴线 和 AA_2 基 准 轴线 )， 


约束 的 参考 如 图 7.3.8 所 示 。 
平移 : 选取 元 件 的 端面 


轴 对 齐 : 选取 这 
个 元 件 的 轴线 


图 7.3.7 装配 轮 2 


局 Connection_2e 虑 肖 1 | 约 上 已 启用 
唱 轴 对 齐 的 圳 类 型 
EYEEL2: 1 ( 轴 ) :75 ( 控 人 [ i 
加 th_2:F7 (基准 轴 ) 二 于 
号 平移 声称 
0.00 | 
| 状况 
新 建 集 未 完成 连接 定义 。 


图 7.3.8 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 


(4) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.3.7 中 的 元 件 的 端面 和 模型 树 中 的 ASM_TOP 基 
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准 平面 (元 件 WHEEL2 的 端面 和 ASM_TOP 基准 平面 ), 以 限制 元 件 WHEEL2 在 ASM_TOP 
基准 平面 上 平移 ， 约束 的 参考 如 图 7.3.9 所 示 。 

注意 : 老 轮 2 和 轮 1 不 在 同一 平面 内 , “平移 ”约束 中 就 选择 轮 2 的 另 一 侧 端面 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 。 


司 Connection 2c [四 她 束 已 局 用 
轴 对 齐 es, 
让 平移 约束 类 型 


号角 YHEEL2z : 曲面 :75 ( 拉 伸 1 [LT 重合 |= 
晶 ASW_TOF : F2 (基准 平面 ) 访 穆 


加 Rotationl 0.00 | 
不 二 
图 7.3.9 “平移 ”约束 参考 
Task5. 定义 着 传动 
Step1. 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 。 3， 进入 机 构 模块 。 
Step2. 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 带 ” 按 钮 对 萤 。 此 时 系统 弹出 图 7.3.10 


所 示 的 “市 ”操控 极 。 
文件 "| | 机 构 | | 模型 ”分析 注释 和 注 染 Hanikin 工具 视图 ”应 用 程序 | 天 


本 BBS. 1 B0903 mm E¥R | 13344. BB43 = HH 和 Hl J] 号 bi I 


大 车 | 选项 | 尾 考 
图 7.3.10 “ 带 ” 操 控 板 
Step3. 选取 图 7.3.11 中 轮 1 (WHEEL1) 的 边缘 曲面 ， 按 住 Ctrl 键 ， 再 选取 网 7.3.11 中 
轮 2(WHEEL2) 的 边缘 曲面 ， 完 成 后 的 效果 如 图 7.3.11 所 示 。 
Step4. 单 击 “ 带 ” 操 控 板 中 的 甘 按钮 。 
选取 轮 1 的 边缘 曲面 


从 动 轴 定 义 : 选取 该 接 ” 
头 中 带 此 箭头 的 旋转 NAN_。 
连接 轴 


图 7.3.11 市 传动 设置 
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Task6. 定义 伺服 电动 机 

Stepl. 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 插 和 ”区域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 今 。 

Step2. 此 时 系统 弹出 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 

(1) 输入 伺服 电动 机 名 称 。 在 该 对 话 框 的 名 字 文 本 框 中 输入 伺服 电动 机 名 称 ， 或 采用 
系统 的 默认 名 。 

(2) 选择 运动 轴 。 在 图 7.3.11 所 示 的 轮 1 上 选取 旋转 连接 轴 Connection_lc. axis_1。 

(3) 定义 运动 函数 。 单 击 对 话 框 中 的 轮 麻 选项 卡 ， 系 统 显示 图 7.3.12 所 示 的 界面 ， 在 
该 界面 中 进行 下 列 操作 : 


同 服 电动 村 定 刍 其 


企 单独 图 形 中 加 速度 


确定 | 应 用 || 取消 
几 7.3.12 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 
Q@ 选择 规范 。 在 规范 区 域 的 列表 框 中 选择 于 要 ， 
@ 选取 运动 函数 。 在 误区 域 的 下 拉 列 表 中 选择 函数 类 型 为 党 量 ， 在 “A” 文 本 框 中 
输入 数值 10。 
Step3. 完成 伺服 电动 机 定义 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 | 王 定 按钮。 


Task7. 建立 运动 分 析 并 运行 


Step1. 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ， 

Step2. 此 时 系统 弹出 图 7.3.13 所 示 的 “分 析 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操 
作 : 

(1) 输入 分 析 ( 即 运动 ) 名 称 。 在 对 话 框 的 名 称 文本 框 中 输入 此 分 析 的 名 称 ， 或 采用 
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扒 认 名 。 

(2) 选择 分 析 闫 型。 选取 分 析 的 类 型 为 “位 置 ” 

(3) 调整 伺服 电动 机 顺序 。 如 宋 在 机 构 闭 置 中 有 多 个 伺服 电动 机 ， 则 可 在 对 话 杠 的 
电动 机 选项 卡 中 ， 调 整体 服 电 动机 顺序 。 由 于 本 例 中 只 有 一 个 伺服 电动 机 ， 所 以 不 必 进 行 
此 步 操 作 。 

(4) 定义 动画 时 域 。 在 图 7.3.13 所 示 的 “分 析 定 义 ” 对 话 框 的 国 囊 旦 未 -区域 进行 下 列 操 作 : 


分析 还 尝 其 
名 称 
hnalwsisleftinitionl 
类 型 
位 置 下 
首选 项 ”电动 机 
图 形 旦 示 
开 邵 时间 0 
长 度 和 帆 频 下 


最 小 间 隅 0.1 
钞 二 的 图 元 


Xue 


”确定 | 运行 职 消 
图 7.3.13 “分 析 定 义 ” 对 话 框 


Q@ 输入 开始 时 间 0 (单位 为 秒 )。 

@ 选择 测量 时 间 域 的 方式 。 选 择 

@ 输入 结束 时 间 10 (单位 为 秒 )。 

由 输入 帧 频 10。 

(5) 定义 初始 位 置 。 在 图 7.3.13 所 示 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 的 补 二 置 区 域 ， 选 中 图 当前 单 
选项 。 

Step3. 运行 运动 分 析 。 单 击 “分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 ，_ 亚 行 按钮 。 


ad. 
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Step4. 完成 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 靖 定 .按钮 。 
7.4 3D 接 触 


利用 3D 接触 的 功能 可 以 实现 机 构 中 两 元 件 之 间 的 接触 不 穿 透 以 及 人 碰撞 的 模拟 ，3D 接 
触 还 可 以 进行 压力 角 、 接 触 面 积 和 滑动 速度 等 参数 的 分 析 研 究 。 

下 面 举例 说 明 创 建 3D 接触 的 一 般 操作 过 程 。 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch07\ch07.04\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 3D_asm， 选 取 mmns-asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 扣 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide_01.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.4.1 所 示 的 位 置 。 


FF 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 - 1 
放大 图 


一 一 一 一 一 一 一 一 一 于 


平移 ;选取 这 两 个 平面 


图 7.4.1 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step5. 创建 slide_01 和 base 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 到 剖 按钮 ， 分 别 选取 图 7.4.1 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 半生 界面 如 图 7.4.2 所 示 。 


是 Connection_1 首肯 ) 芍 束 已 局 用 
中 轴 对 齐 和 让 类 型 
各 3LIDE_01: 曲 面 :F6( 拉 伸 和 - 
BhSE: 曲面 :Fe ( 拉 伸 _2) 二 村: 
平 称 起 移 
施 转 轴 0.00 到 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 7.4.2 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ” 约束。 分 别 选取 图 7.4.1 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 


骨 


放置 界面 如 图 7.4.3 所 示 。 


已 Connection_1 {和 
轴 对 齐 
中 平移 
名 jsLIIE_01: 曲面 :F5 折 促 . 
由 和 BhsE: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 
旋转 轴 


新 建 集 


图 7.4.3 
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约束 已 启用 
光束 类 型 
重合 = 


坊 乏 
D0.00 


到 疝 


“放置 ”界面 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 耿直 界面 中 单 击 电 旋转 灿 选 项 


中 的 FRONT 基准 平面 为 旋转 轴 人 参考。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 划 置 界面 右 侧 莫 


， 分 别 选 取 slide_01 和 base 中 


前 位 置 


区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 近 Enter 


键 确认 ; 选中 喇 中 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 7.4.4 所 示 。 


己 Conmection B (生肖 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平 区 D nb 本 站 六 0.0 
旋转 轴 设置 地 和 此 置 
3LIDE_01:FRONT:F3 基准。 Fy 自 用 重新 生成 值 
BASE: FRONT:F3 ( 共 准 平面 ) 口 晤 小 限制 -180.0 
[L 最 术 限 制 180.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 
图 7.4.4 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 ， 如 图 7.4.5 所 示 。 


图 7.4.5 ”完成 机 构 连 接 


Step6. 引入 元 件 slide_02， 并 将 其 调整 到 


图 7.4.6 所 示 的 位 置 。 


Step7. 创建 slide_02 和 base 之 间 的 销 连 接 。 
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(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 碍 下 按钮 ， 分 别 选 取 图 7.4.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 | 莽 站 界面 如 图 7.4.7 所 示 。 


= 一 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


\ 


\ 
~“ 平移， 选取 这 两 个 平面 


图 7.4.6 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmmection 2 [四 芍 束 已 启用 

中 轴 于 齐 的 圳 上 类 型 
gsLIDE_02: 曲 面 :FE 拉 人 种 一 一 一 
由 BhsE: 曲面 :F6 ( 拉 伸 _21 二 

平移 坊 移 
0g 旋转 轴 0.00 尺 同 
状况 
I 完成 连接 定 多。 


图 7.4.7 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ” 约束。 分 别 选取 图 7.4.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 7.4.8 所 示 。 


局 Conmnection 2 上 月 ) 芍 束 已 局 用 
轴 对 齐 
昌平 移 芍 束 闪 型 
[| 重合 | 


色 sLIDE_02: 曲面 :F5 (和 拉 伸 . 
由 和 BhsE: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 坊 移 


入 旋转 轴 0.00 后 周 


新 建 集 
图 7.4.8 “放置 ”界面 
(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
(5) 调整 模型 的 位 置 如 图 7.4.9 所 示 。 
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7.4.9 ”调整 模型 位 置 


Step8. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3;， 进 
入 机 构 模块 。 

Step9. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 项， 系统 弹出 “ 拖 动 ” 对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 四 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 


(3) 单 击 | 闫 图 核 钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step10. 设置 3D 接触 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 档 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 这， 系统 弹出 
图 7.4.10 所 示 的 “3D 接触 ”操控 板 。 


支 伞 7 | | 机 构 | | 神 型 分析 ”注释 党 染 人体 模型 工具， 视图 ”应 用 程序 | 萎 才 “PP 全 "9 


[1 于 巴 | 荡 座 注 " lS 辆 solv x 


做 考 | 接 卓 | 尾 性 
图 7.4.10 “3D 接触 ”操控 板 


(2) 选取 定义 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 7.4.11 所 示 的 曲面 为 定义 对 象 。 
Cy 单 而 扣 近 极 中 的 畏 扩 但 完成 连接 的 创建 ， 如 图 7.4.12 所 示 。 
Wn 


入 、 
N 


7.4.11 ”选取 定义 对 象 7.4.12 ”设置 3D 接触 
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Step11. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 手 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.4.13 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


选 此 连接 
/ 


/ 
4 


图 7.4.13 ”选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 吉 麻 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 
设置 ”按钮 应 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 并 将 
A 的 值 设 置 为 36。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 斑 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step12. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 人 新 ”区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 初始 配置 。 在 者 瓯 配置 区 域 中 选择 入 快照 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选择 
快照 “Snapshotl ”。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 。 运行 。 榨 钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 ， 可 以 发 现 电动 机 驱动 的 slide_02 由 于 3D 接触 连接 撞 开 了 slide_01。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 ”到 定 ”完成 运动 分 析 。 

Step13. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 架 作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 蝶 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step14. 保存 机 构 模 型 。 


7.5 ”典型 机 构 仿 真 应 用 范例 1 一 一 做 型 联 轴 器 仿真 


范例 概述 : 
该 模型 模拟 的 是 微型 联 轴 器 的 运行 状况 ， 主 要 用 到 了 机 构 连 接 和 3D 接触 ， 如 图 7.5.1 
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所 示 。 在 创建 该 机 构 模 型 时 ， 一 定 要 注意 联 轴 器 和 花 键 之 间 不 能 出 现 关联 性 装配 或 机 构 约 
束 ， 只 能 应 用 3D 接触 进行 连接 ， 并 且 3D 接触 需要 间隔 一 个 键 齿 进 行 设置 ， 否 则 后 面 仿真 
会 失败 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 Di:\creo2.16\work\ch07\ch07.05\ok\ COUPLING.mpg 查看 机 
构 运行 状况 。 


7.5.1 机构 模型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 D:\creo2.16\work\ch07\ch07.05\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 coupling_asm， 选 取 mns_asm_desi 本 模板。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 上 内 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 coupling_01.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.5.2 所 示 的 位 置 。 


平移 ， 选 取 这 两 个 表面 、 


7.5.2 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step5. 创建 coupling_01 和 base 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 蓉 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 藉 下 按钮 ， 分 别 选取 图 7.5.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 尊 豆 界面 如 图 7.5.3 所 示 。 


思 Conmection_1 (外) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 各 让 类 型 
几 和 有 CouPLIHS_01: 曲 面 :F2 控 | 让 
凶 ) BAsE: 曲面 :Fz ( 控 伸 _2) 二 于 
平移 坑 移 
旋转 轴 0.00 | 
状 证 
I 完成 连接 定义 。 


7.5.3 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “平移 ” 约束。 分 别 选取 图 7.5.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.5.4 所 示 。 


忆 Corrmeetiorn 1 {年 ) 区 束 已 启用 
针对 齐 
中 平移 芍 束 关 型 


和 j CouFLIHG_01: 曲面 :F2 怕 重合 
加 BAsE: 曲面 :72 ( 拉 伸 2) 全 区 
旋转 轴 0.00 后 千 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 7.5.4 “放置 ”界面 


说 明 : 在 误导 界面 中 单 击 民生 按钮 , 可 以 反 转 轴 对 齐 和 面 对 齐 的 方向 , 如 果 单 击 民 同 
按钮 没有 效果 ， 可 以 预先 将 元 件 coupling_01 调整 到 图 7.5.5 所 示人 位置 再 进行 约束 。 

(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 ， 京 生 界面 中 单 击 吕 旋 苇 负 选项 ， 在 模型 树 中 选取 coupling_01 
中 的 基准 平面 DTM3 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参 数 。 在 底 音 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ; 单 击 __ 妆 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 7.5.6 所 示 。 


辐 Connection_ 1 {外 ) 当前 位 置 草 新 生成 值 

办 对 齐 
平移 DODb 二 六 六 0.0 
旋转 轴 如 置 零 位 置 

圳 COUPLING_01:0TM3:F20 GB | | 门 ] 自用 重新 生成 什 

同和 hsN_TOP :Fz2 (基准 平面 ) 门 景 小 限制 -180.0 

[| 量 去 限制 180.0 
动态 尾 性 >> 
新 建 集 
图 7.5.5 ”调整 元 件 位 置 图 7.5.6 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 

Step6. 引入 元 件 coupling_02.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.5.7 所 示 的 位 置 。 

Step7. 创建 coupling_02 和 base 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 避 吝 按钮， 分别 选取 图 7.5.7 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 此 时 半生 界面 如 图 7.5.8 所 示 。 
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-7 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


Cd 
Cd 
pi / 


平移 ， 选 取 这 两 个 表面 。_ 


图 7.5.7 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


己 Connmection 2 (十 疾 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 如 市 准 开 
如 COUFLING 02: 曲 面 :了 I 我 一 一 一 一 
由 BhSE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) Es 


平移 含 称 

旋转 轴 0.00 反 辣 
状况 

完成 连接 定义 。 


图 7.5.8 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.5.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.5.9 所 示 。 


己 Conmection 2 虑 月 ] 约束 已 启用 
轴 对 齐 
唱和 平移 约束 类 型 
.| 重合 


COUFLIHS_02: 曲面 :71 出 
镍 BhsE: 曲面 :F1 拉 伸 _1) 坊 秘 


旋转 轴 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 7.5.9 “放置 ”界面 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 下 界面 中 单 击 旦 旋转 铀 选项 ， 在 模型 树 中 选取 coupling_02 


中 的 基准 平面 DTM3 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在 茂生 界面 右 侧 当前 全 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ; 单 击 _ > 按钮, 选中 [启用 重新 生成 秆 复 选 框 , 此 时 三 各 界面 如 图 7.5.10 所 示 。 


(6) 单 击 操控 板 中 的 尖 控 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 


220 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


是 Conmnection 2 {生肖 7 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
es DD a > 0.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 

EY COUPLING 02: 0TM3:F19 Ff 启用 重新 生成 值 

同和 ASH_TOF :Fz (基准 平面 ) 器 最 小 限制 -160.0 

[最 去 限制 180.0 
动 者 尾 性 >> 


新 建 集 


图 7.5.10 “放置 ”界面 
Step8. 引入 元 件 spline.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.5.11 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 © ~ 平移 轴 : 选取 这 两 个 表面 
\ ~ 


1 
一 2 “1/ 
1 / 


图 7.5.11 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


Step9. 创建 spline 和 base 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 茵 加 性 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 莹 豆 洗 项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.5.11 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 , 草 下 界面 如 图 7.5.12 所 示 。 


辐 Comection 3 [圆柱 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 
各 SFLIIE :曲面 :F1 (合并 ) | 
名 BASE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) = 
平移 轴 仿 黎 
旋转 轴 0.00 | 
本 完成 连接 定 久 。 


图 7.$.12 “放置 ”界面 


(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 旦 予 敬 铀 选项， 选取 图 7.5.11 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 
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(4) 设置 平移 轴 位 置 参数 。 在 玻 豆 界面 右 侧 当前 得 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 300.5 


《如 末 方 问 相 反 则 为 负 值 )， 并 按 Enter 键 确 认 ; 单 击 


>》 按钮， 选中 加 自用 重新 生成 值 复 
选 框 ， 此 时 ， 误 吾 界面 如 图 7.5.13 所 示 。 
思 Connection 3 【圆柱 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平稳 轴 -300.5 下 六 六 
同和 sFII 亚 :曲面 :F1 ( 侣 并) 设置 零 上 位 置 
加 和 | BhsE: 曲面 :73 ( 拉 仲 _3) Wf 自用 重新 生成 值 
证 转 口 景 小 限制 1000000.0 
“| 量 志 限制 
动 达 尾 性 >> 
新 建 集 


图 7.5.13 “放置 ”界面 


(5) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 至 下 界面 中 单 击 口 施 转 抽 选 项 ， 在 模型 树 中 选取 spline 中 的 
基准 平面 DTM1 和 装配 中 的 基准 平面 ASM_TOP 为 旋转 轴 参 考 。 


(6) 设置 位 置 参 数 。 在 下 喜 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 90， 并 按 Enter 


键 确认 ; 单 击 六 按钮 ,选中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 , 此 时 天童 界面 如 图 7.5.14 所 示 。 
辕 Formnrsetion 3 【圆柱 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
平稳 轴 a0.0 和 六 六 
旋转 轴 设置 地位 置 
cj SFLINE: DTM1:F12 (基准 平 FW 自用 重新 生成 值 
翔 M5N_TOP :了 2 基准 平面 | 站 最 小 限制 ee 
| | 量 志 限制 180.0 
动 夺 尾 性 > 


新 建 集 


图 7.5.14 “放置 ”界面 


(7) 单 击 操控 板 中 的 壮 按钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 


Step10. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 各;， 
进入 机 构 模 块 。 


Step11. 定义 3D 接触 1。 


(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 总 ， 系 统 弹 出 
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“3D 接触 ”操控 板 。 
(2) 选取 参考 对 象 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 机 构 中 选 依次 取 图 7.5.15 所 示 的 曲面 1 和 曲面 2 
为 参考 对 象 。 
(3) 单 击 操控 板 中 的 加 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


7.5.15 ”选取 参考 对 象 


说 明 : 如 果 无 法 直接 选取 曲面 1 和 曲面 2， 可 以 将 模型 切换 到 线 框 显示 状态 ， 采 用 “在 
列表 中 选取 ”的 方法 进行 选取 ; 也 可 以 将 花 键 元 件 拖 移 一 定 的 角度 进行 选取 ， 但 是 选取 完成 
后 需要 再 生 模型 。 

Step12. 定义 3D 接触 2。 参 考 操作 步骤 Step11， 依 次 取 几 7.5.16 所 示 的 曲面 3 和 曲面 4 
为 参考 对 象 定义 3D 接触 2。 


放大 图 


7.5.16 ”选取 参考 对 象 


Step13. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插 K 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .PP， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.5.17 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 
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选 此 连接 
/ 
/ 


图 7.5.17 选取 参考 对 象 
(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 侣 奋 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 


设置 ”按钮 说 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 富 量 选项 ， 设 置 
A=45。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 ， 荀 定 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step14. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 激 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 盟 区 域 中 的 蔽 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 美 图 掖 钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step15. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 初始 配置 。 在 力 甘 配置 区 域 中 选择 加 快照 : 单 选项 。 

(3) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 运行 。 以 钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(4) 完成 运动 分 析 。 单 击 ，” 兢 定 ”完成 运动 分 析 。 

Step16. 保存 回放 结 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析 "区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结果 ”对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 二 各 在 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step17. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹 出 “动画 ”对 话 框 ， 

(2) 单 击 “回放” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 捕获 .. .|， 系统 弹 出 “ 捕 
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获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “COUPLING.mpg” 人 查看 结果 。 

(4) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 | 闫 六 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 | 土 轩 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Step18. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 疼 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step19. 保存 机 构 模型 。 


7.6 ”典型 机 构 仿真 应 用 范例 2 一 一 弹性 碰撞 仿真 


范例 概述 : 

该 模型 模拟 的 是 消 块 这 到 一 个 瞬间 舌 量 力 的 作用 ， 在 底座 上 面 消 动 ， 然 后 与 挡 板 接触 
一 起 运动 压缩 弹 筑 ， 压 缩 到 一 定 程度 后 ， 弹 簧 反弹 将 滑 块 弹出 ， 由 于 摩擦 力 的 原因 最 终 停 
止 在 某 一 位 置 ， 如 图 7.6.1 所 示 。 该 实例 综合 运用 了 点 力 、3D 接触 、 弹 筑 、 凸 轮 和 动态 分 
析 等 功能 ,读者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo2.16\work\ch07\ch07.06\ok\ COLLISION_ASM.mpg 
查看 机 构 运行 状况 ， 


图 7.6.1 机 构 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch07\ch07.06\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 collision_asm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 扣 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 slide.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.6.2 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 slide 和 base 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 于 彰 呈 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [下 于 | 选 项 卡 。 
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轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 
A 


| 


7.6.2 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.6.2 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 下 走 界面 如 图 7.6.3 所 示 。 


局 Commection 1 1 月 块 ) 芍 束 已 启用 


中 轴 对 齐 | 
各 3LIDE: 讲 :6 控 伸 2) 一 一 


| 全 BAsE: 进 :75 ( 拉 伸 _1) 二 于: 
旋转 坑 移 
平 称 轴 0.00 捅 疝 
状况 
有 完成 连接 定义 。 


图 7.6.3 “放置 ”界面 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.6.2 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.6.4 所 示 。 


辐 Comection_1 (和 诊 块 ] 芍 束 已 启用 
轴 对 剖 
囊 诈 转 芍 囊 闪 型 
各 sur 曲面. 西 旷 伸 由 | | 二 本 人 
En BhsE: 曲面 :F5 ( 控 伸 1) 坟 移 
平 秘 贡 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 7.6.4 “放置 ”界面 
(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 四 喜 界面 中 单 击 吕 平移 轴 选 项 ， 选 取 图 7.6.5 所 示 的 两 个 平面 
为 平移 轴 参 考 。 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


~、 


图 7.6.5 设置 平移 轴 参 考 
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(5) 设置 位 置 参数 。 在 总 下 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 150， 并 按 


Enter 键 确认 , 然后 单 击 2 关 


按钮 ; 选中 呵 启用 重新 生成 值 复 选 框 ; 选中 加 最 小 限制 复 选 框 ， 


在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 轩 最 大 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 850， 分 别 


按 Enter 刍 确 认 ， 如 图 7.6.6 所 示 。 


是 Connection_1 (省 块 ] 当前 位 置 重新 生成 什 
轴 于 齐 
旋转 150.0 下 2 
平 称 轴 设置 零 位 置 
各 5LIDE: 曲面 : 瑟 控 伸 _1) | | | Ff 启用 重新 生成 值 
部 55F: 曲 面 : 瑟 控 伸 1) | | | 加 最 小 限制 0.0 - 
最 二 限制 850.0 下 
动态 尾 性 >》》 
新 建 集 
图 7.6.6 设置 位 置 参数 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 总 豆 界面 右 侧 单 击 . 劲 达旦 性 >> 按钮 ， 选 中 略语 用 摩擦 复 选 
框 ， 在 Ks 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.1， 在 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.1， 分 别 
按 Enter 键 确 认 ， 如 图 7.6.7 所 示 。 


辐 Connection_1 (月 块 ] 


[| 恢复 系数 
轴 对 齐 
旋转 -0 
平移 轴 [Yi 启用 摩擦 
吧 sLIDE: 曲面 :F5 ( 拉 伸 _1) Ms = 0.1 ™ 
同和 BhSE: 曲面 :F5 ( 拉 坤 _1) WW = [0.1 
知 = 0.0 
<“ 动态 尾 性 


新 建 集 


(7) 单 击 操控 板 中 的 笠 按 钮 ， 完 成 涓 块 连接 的 创建 。 

Step6. 引入 元 件 block.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.6.8 所 示 的 位 置 。 

Step7. 创建 block 和 base 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 月 吕 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [查理 洗 项 卡 。 
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第 7 章 


N 
\ 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 \、 ,7 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 
\ 一 


7.6.8 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 7.6.8 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 束 走 界面 如 图 7.6.9 所 示 。 


辐 Comection 2 [ 少 块 ] 芍 束 已 启用 
串 轴 对 齐 和 0 刺 类 型 
万 BLOCK: 曲面 :72 ( 拉 伸 _27 [站 二 
加 BAsE: 曲面 :Fe ( 拉 圳 _2) em 
旋转 坑 称 
平 称 轴 0.00 | 
状 吏 
新 建 集 完成 连接 定义 ， 


图 7.6.9 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 7.6.8 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 7.6.10 所 示 。 


同 Comection 2 有 块 ) 约束 已 启用 
轴 对 剖 
让 证 转 约束 类 型 
万 BDDcE: 曲面 :F1 赃 伸 _) 有 
出 BAsE: 曲面 :FS 拉 坤 1) 篇 欧 
平移 贡 260.00 jz [左前 
状况 
完成 连接 定 久 。 


图 7.6.10 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 台 寺 界面 中 单 击 吕 平 欧 灿 选项 ， 选 取 图 7.6.11 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 
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~ 


-|- -> 平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


图 7.6.11 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 站 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 260， 并 按 
Enter 键 确认 , 然后 单 击 ”“? 按钮 ; 选中 喇 启 用 重新 生成 什 复 选 框 ; 选中 [Vf 景 小 限制 复 选 框 ， 
在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0， 选 中 [Yi 最 大限 制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 500， 分 别 
按 Enter 键 确 认 ， 如 图 7.6.12 所 示 。 


辐 Connection 2 [月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
旋转 260.0 六 
平移 轴 设置 零 位 置 
同和 BLOCKE: 曲面 :F1 ( 拉 坤 _1) Rf 启用 重新 生成 值 
部 BM5F: 曲 面 :三 冬 伸 -1) | [Hf 最 小 限制 0.0 v 
MY 最 去 限制 S00.0 下 
动 太 尾 性 》> 
新 建 集 


图 7.6.12 设置 位 置 参数 


(6) 设置 摩擦 系数 。 在 不 瘟 界面 右 侧 单 击 . 杠 夺 国 性 六 按钮 ， 选 中 [V 启用 摩擦 复 选 
框 ， 在 Ms 文本 框 中 输入 静态 摩擦 系数 0.1， 在 必 文本 框 中 输入 动态 摩擦 系数 0.1， 分 别 
按 Enter 键 确 认 ， 如 图 7.6.13 所 示 。 


加 Corrmeetior [月 块 ) 口 由 所 系 潜 
轴 对 齐 
旋转 入 = D0.0D 
平 称 轴 MT 启用 摩擦 
cj BLOCKE: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) Me = nl v 
名 BAsFE: 曲面 :了 5 拉 伸 _1) WW = oi 
入 -= 
< 动态 尾 性 


新 建 集 


图 7.6.13 ”设置 摩 控 系 数 
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(7) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step8. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 ”， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step9. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地 ， 系 统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类 型 下 拉 列 表 中 选择 装 吕 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定 义 密度 。 在 焉 尝 国 性 下 拉 列 表 中 选择 宣 坚 选项 , 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.8500e-09， 
按 Enter 键 确认 。 

(5) 单 击 | 瑚 定 .按钮 ， 完 成 质量 属性 的 定义 。 

Step10. 定义 弹 竹 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 拖 入 区 域 中 的 “ 弹 答 ”按钮 译 ， 系 统 弹出 “ 弹 答 ” 操 控 板 。 

(2) 定义 弹 筑 类 型 。 在 操控 板 中 按 下 “延伸 /压缩 弹 签 ”按钮 二 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 操控 板 中 单 击 _ 大王 按钮， 按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 7.6.14 所 示 的 
两 个 基准 点 为 参考 对 象 。 

(4) 定义 弹簧 直径 。 在 操控 板 中 单 击 ， 选 不 按钮， 选中 其 中 的 呵 调整 图 标 直 径 复 选 框 ， 
输入 弹 短 直径 100， 单 位 为 mm。 

(5) 定义 弹 答 参数 。 在 操控 板 的 & 文 本 框 中 输入 弹簧 系数 30， 单 位 为 Nmm; 在 操控 板 
的 于 文本 框 中 输入 弹簧 的 原始 长 度 值 250， 单 位 为 mm， 此 时 弹簧 显示 如 图 7.6.15 所 示 。 

(6) 单 击 操控 板 中 的 溉 按 钮 ， 完 成 弹簧 的 定义 。 


选取 这 两 个 点 ~、、 


图 7.6.14 选取 参考 对 象 图 7.6.15 ”定义 弹 自 
Step11. 定义 凸轮 连接 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “ 西 轮 ” 按 钮 名 RE， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 
构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 
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(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 取 图 7.6.16 所 示 曲 面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 
对 话 框 的 _ 绚 下 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 同 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 口 芝 2 选 项 卡 ， 
选取 图 7.6.17 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 绚 走 按钮 。 


选取 此 曲面 


~ 


选取 此 曲面 


” 


7.6.16 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 7.6.17 ”定义 “凸轮 2” 的 参考 


(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 上 凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 时 性 选项 卡 设置 
图 7.6.18 所 示 的 参数 。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 "确定 站 

Step12. 定义 3D 接触 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 蝇 ， 系 统 弹 出 
“3D 接触 ”操控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 机 构 中 选 依次 取 图 7.6.19 所 示 的 曲面 和 基准 点 为 
参考 对 象 。 
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图 7.6.19 ”选取 参考 对 象 


注意 : 选取 基准 点 PNTO 时 可 以 使 用 “在 列表 中 选取 ”的 方法 。 
(3) 设置 顶点 半径 参数 。 单 击 “3D 接触 ”操控 板 中 的 要 志 选项 卡 ， 在 亚 呈 半径 文本 框 
中 输入 值 10， 如 图 7.6.20 所 示 。 


ER 


MY 完整 几何 

接触 参考 1 

完 ... 夯 考 | 
曲面 :F5 ( 拉 .. .， 涉 友 条 Be 

| | 

EE 

完 ... 替 著 | 
PHTD:F4 !( 葵 ...， 垃 反 向 

| 攻 

顶点 半径 

10.0 = 


图 7.6.20 ”设置 顶点 半径 参数 


(4) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step13. 在 滑 块 中 添加 一 个 点 力 。 

(1) 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 单 击 插 A 区 域 中 的 “ 力 /扭矩 ” 按 钮 党 ， 系 统 
弹出 “ 力 /扭矩 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 力 的 类 型 。 在 类 型 下拉 列表 中 选择 点 才 选 项 。 

(3) 定义 力 的 位 置 参考 。 在 机 构 中 选择 图 7.6.21 所 示 的 点 为 力 的 位 置 参考 。 

(4) 定义 力 的 大 小 。 在 印 数 下 拉 列 表 中 选择 表 选项 ， 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 生 
在 时 间 文 本 框 中 输入 值 0, 在 要 文本 框 中 输入 值 2600; 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 0.1, 在 覆 文 


本 框 中 输入 值 0。 
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选 此 点 为 位 置 参考 选 此 边线 为 方 问 参考 


\ 1 


\ 
\ 


7.6.21 ”选取 参考 对 象 


(5) 定义 力 的 方向 。 在 对 话 框 中 单 击 万 和 日 选项 卡 ， 在 正义 万 贞 下拉 列表 中 选择 
直 过 曲线 或 负 选项 ， 然 后 选择 图 7.6.21 所 示 的 边线 为 力 的 方向 参考 ， 单 击 _ 民 自 按钮 使 力 的 
方向 如 图 7.6.22 所 示 。 


7.6.22 ”定义 方向 


(6) 单 击 对 话 框 中 的 列 定 校 钮 ， 完 成 力 的 定义 。 
Step14. 设置 重力 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 所 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 
(2) 设置 重力 方向 。 在 方 自 区 域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确认 ， 此 时 
重力 方向 如 图 7.6.23 所 示 。 


(3) 单 击 . 列 走 校 钮 ， 完 成 重力 的 设置 。 


图 7.6.23 重力 方向 
Step15. 设置 初始 位 置 。 
(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 禹 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ” 对 
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话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 办 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl )。 
(3) 单 击 关闭 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 ，。 


Step16. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 呈 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 定 
义 ” 对 话 框 。 

(2) 在 由 芋 下 拉 列 表 中 选择 加 pshotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 衬 按 钮 。 


Ea 


(3) 单 击 [ 殉 定 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step17. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 乌江 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 项 到 下 拉 列 表 中 选择 动 达 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 2， 在 项 遇 文 本 框 中 输 
入 值 200。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 夯 匡 而 四 区 域 中 选择 加 初 只 条 件 状 坊 : 单 选 项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 声音 选项 卡 ， 选 中 车 自用 所 有 摩擦 和 [启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 .和 运 行 按钮， 查看 机 构 的 运行 
状况 。 

(7) 单 击 ” ” 绚 焉 完成 运动 分 析 。 

Step18. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 术 构 功能 选项 卡 分析" 区域 中 的 “回放 ”按钮 四， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ， 系 统 弹 出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 且 保存 .按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step19. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “回放” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹 出 “动画 ”对 话 框 ， 

(2) 单 击 “回放” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 _ 捕获... ,系统 弹 出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 ” 绚 下 。” 控 钮 ， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “COUPLING mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 美 辕 | 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 封 半 
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按钮 关闭 对 话 框 。 
Step20. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step21. 保存 机 构 模型 。 


7.7 ”典型 机 构 仿 真 应 用 邯 例 3 一 一 滚 子 反弹 仿真 
范例 概述 : 

该 模型 模拟 的 是 圆柱 滩 子 由 于 重力 原因 从 圆 狐 形 斜 面 上 滚 落 下 来 ， 与 斜面 下 端的 滑 块 
发 生 碰 撞 后 反弹 回去 ， 待 圆柱 滚 子 再 次 落 在 斜面 上 后 又 没 余 面 下 滑 ， 和 再 次 与 滑 块 发 生 碰撞 ， 
如 此 反复 后 ， 滑 块 在 斜面 底 端 作 往 复 运 动 ， 如 图 7.7.1 所 示 。 主 要 学 习 的 是 使 用 凸轮 连接 模 
拟 碰撞 和 反弹 的 应 用 以 及 动态 分 析 的 一 般 过 程 ， 还 有 一 些 典 型 参数 的 设置 方法 。 读 者 可 以 
打开 视频 文件 D:\creo2.16\work\ch07\ch07.07\ok\ ROLL_ASM.mpsg 查看 机 构 运 行 状况 。 


图 7.7.1 机 构 模 型 
Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch07\ch07.07\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 roll_asm， 选 取 mns_asm_desi 印 檬 板 。 
Step3. 引入 第 一 个 元 件 base_part.prt， 并 使 用 上 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step4. 引入 第 二 个 元 件 link01.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.7.2 所 示 的 位 置 。 


”xy 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
A/ 


图 7.7.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step5. 创建 link01 和 base_part 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 不 香 按 钮 ， 分 别 选 取 图 7.7.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 吾 豆 界面 如 图 7.7.3 所 示 。 


局 Connectionr 1 [四 ) 她 束 已 启用 


中 轴 对 亨 外 过 类 型 
BY LTD1: 曲面 :Fi0( 拉 促 < 一 


到 BASE_PART: 曲面 :F10 (| 本 | 重合 

平移 遍 称 
日 施 转 轴 人 二 
一 完成 演 接 定义 。 


图 7.7.3 “放置 ”界面 


(3) 定义“ 平移” 约束。 选取 link01 中 的 基准 平面 DTM1 和 base_part 中 的 基准 平面 
RIGHT 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 京 喜 界面 如 图 7.7.4 所 示 。 


辐 Comection_1 性 肖 ) 光束 已 且 用 
铀 对 齐 
让 平移 汐 束 类 型 


Cj LINKD1 :DTW1 :TFT (基准 平 i 重合 Y 
加 和 BASE_FART:RISHT :F1 [ 盐 仿 黎 


日 旋 转轴 0.00 反 壬 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 
图 7.7.4 “放置 ”界面 


(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 
Step6. 引入 元 件 slider.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.7.5 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 
A 


旋转 ， 选取 这 两 个 平面 


图 7.7.5 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 
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Step7. 创建 slider 和 base_part 之 间 的 滑 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 到 油 虽 选项 ， 
菜单 中 的 意 置 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 网 7.7.5 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 亚 下 界面 如 图 7.7.6 所 示 。 


辐 Comection 2 [请 块 ) 
日 轴 对 齐 
| 时 sLIDER: 边 :P68 ( 偏 称 几 何 . 
| 国 BAsE_FART: 进 :713 昱 伸 . 


旋转 
平 称 轴 


新 建 集 


图 7.7.6 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 7.7.5 所 示 的 两 个 表面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 7.7.7 所 示 。 


局 Conmmection 2 (请 块 ) 
轴 对 齐 
让 旋转 
Ew 3LIDER: 曲面 :Fl ( 拉 伸 _1 | 


En BASE_FART :曲面 :F5 ( 控 慎 


平移 轴 


新 建 集 


图 7.7.7 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 二 界面 中 单 击 昌平 芍 灿 选项 ， 选 取 图 7.7.8 所 示 的 两 个 平面 


为 平移 轴 参 和 孝 。 


此 时 系统 弹出 “元 件 放 年 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


光束 已 启用 
区 束 关 型 


起 移 


0.00 | 


状况 


“放置 ”界面 


约束 已 启用 
约束 类 型 
ES 


坊 称 
0.00 


请 辣 
状况 
完成 注 接 定义 。 


“放置 ”界面 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


old 
AP 


Ea 


en eM Me ee en en en up 


图 7.7.8 ”设置 平移 轴 参 考 
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(5) 设置 位 置 参数 。 在 长 午 界面 右 侧 回 潭 和 要 


键 确认 ， 然 后 单 击 _ ”| 榨 钮 选中 [所 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 7.7.9 所 示 。 


辐 Connection 2 (月 块 ] 当前 位 置 章 新 生成 全 
轴 对 齐 yy ee 
旋转 =8.0 ™ 
平移 轴 妈 置 零 位 置 
3LIDER.: 曲面 :F2 ( 控 伸 _2) FW 启用 重新 生成 值 
BASE_FART :曲面 :FB ( 拉 性 门 景 小 限制 -1000000.0 
|L |] 基本 限制 1000000.0 


动态 尾 性 >> 
新 建 集 


图 7.7.9 设置 位 置 参 数 
(6) 单 击 操控 板 中 的 贸 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step8. 引入 元 件 link02.prt， 并 将 其 调整 到 图 7.7.10 所 示 的 位 置 。 


图 7.7.10 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


Step9. 创建 link02 和 link01 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 


区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -8， 并 按 Enter 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 吾 按钮， 分 别 选取 图 7.7.10 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 着 站 界面 如 图 7.7.11 所 示 。 


辐 Comection 3 性 肖 ) 约束 已 启用 
A 二 约束 类 型 
圳 LINED2: 曲 面 :F1 ( 拉 伸 1; | | EE 
由 LIHED1: 曲面 :了 3 ( 拉 伸 _3; 二 
平移 仿 称 
旋转 轴 0.00 | 
完成 连接 定义 。 


图 7.7.11 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 选取 图 7.7.10 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ,此 时 ， 草 站 
界面 如 图 7.7.12 所 示 。 


局 Connection 3 (生活 ) 区 束 已 启用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 区 束 关 型 


| 名 LINED2: 曲面 :Fl ( 拉 伸 1 国 国 捷 会 局 
各 IR01: 曲面: 下拉 伸 2; 坊 称 
日 旋转 轴 0.00 民 疝 


新 建 集 


7.712 ”由 而 


Step10. 创建 link02 和 slider 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 3 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 玻 吝 按钮 ， 分 别 选 取 图 7.7.13 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 ， 查 各 界面 如 图 7.7.14 所 示 。 


7.7.13 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


让 Cormeetion 3 (外) A 已 启用 集 
三 Connection 4 必 肖 ) 

中 轴 对 齐 集 名 称 

平 称 Cormection 4 
总 旋转 轴 
集 基 型 
当 销 r | 皮 向 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


7.7.14 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 选取 图 7.7.13 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 , 此 时 ， 恋 直 
界面 如 图 7.7.15 所 示 。 


由 Conneetion 3 人 上 ) - 区 囊 已 利用 
同 Connection 半生 肯 ) 

灿 对 齐 区 上 囊 尖 型 

于 二 |* 


各 LIHED2: 曲面 :F1 ( 拉 介 


- 偏 称 
jsLIDER: 曲面 :73 (控件 ee 后 疝 

日 旋转 轴 ™ 

本 完 威 连接 定义 。 


图 7.7.15 “放置 ”界面 

(4) 单 击 操控 板 中 的 路 按 钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 

Step11. 引入 元 件 roll_part.prt。 

Step12. 创建 roll_part 和 base_part 之 间 的 平面 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 必 平面 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 ， 芒 站 选项 卡 。 

(2) 定义 “平面 ” 约束。 选取 roll_part 中 的 基准 平面 DIM1 和 base_part 中 的 基准 平面 
RIGHT 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 下 三 界面 如 图 7.7.16 所 示 。 


辐 Comection 5 [平面 ) 光束 已 且 用 
中 平面 


浴 刑 
电信 RDLL FART :DTW1 :Fl ( 莽 鹤 约束 江 型 


By BASE_PART: RIGHT :F1 ( 直 } 重合 
目 平 称 轴 1 坑 稼 
人 0.00 后 
日 旋转 轴 
Wis 元 成 连接 定 所 。 


图 7.7.16 “放置 ”界面 


(3) 调整 roll_part 的 位 置 大 致 如 图 7.7.17 所 示 。 


图 7.7.17 调整 模型 位 置 
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(4) 单 击 操控 板 中 的 号 按钮 ， 完 成 平面 连接 的 创建 。 

Step13. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 
进入 机 构 模 块 ，。 

Step14. 定义 凸轮 连接 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 所 上 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 
构 连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 V 自动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 7.7.18 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 杠 的, 确定 _ 按钮。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 凸轮 ?选项 卡 ， 
按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 7.7.19 所 示 曲 面 ( 共 2 个 面 ) 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 
框 的 绚 焉 按钮 。 


选取 此 曲面 


选取 此 曲面 -一 


图 7.7.18 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 图 7.7.19 定义 “凸轮 2” 的 参考 


(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 履 造 选项 卡 设置 
图 7.7.20 所 示 的 参数 。 


凸 较 具 动 村 构 连 接 走 义 


图 7.7.20 ”定义 凸轮 连接 属性 
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(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 列 下 按钮。 

Step15. 定义 凸轮 连接 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 饭 瞧 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 
构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 喇 自动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 7.7.18 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 交 下 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 凸 殖 ?选项 卡 ， 
选取 图 7.7.21 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 葡 下 按钮 。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 尾 些 选项 卡 设置 
7.7.22 所 示 的 参数 。 


听 毗 从 动机 构 和 连接 定 久 


选取 此 曲面 py 


~ 
~ 


~ 


图 7.7.21 定义 “凸轮 2” 的 参考 图 7.7.22 ”定义 凸轮 连接 属性 


(5) 单 击 “ 止 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 区 定 按钮， 

Step16. 设置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 此 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方向 区域 中 设置 X=0，Y=0， Z=1， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 时 
重力 方向 如 图 7.7.23 所 示 。 


图 7.7.23 ”重力 方向 


242 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


(3) 单 击 .确定 _ 按钮， 完成 重力 的 设置 。 

Step17. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 匆 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 明 区 域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 闫 图 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step18. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 名， 系统 弹出 “初始 条 件 定 
义 ” 对 话 框 。 

(2) 在 快照 下拉 列表 中 选择 吕 吉 hsti 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 所 按钮 。 

(3) 单 击 确定 控 饵 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step19. 定义 伺服 电动 机 

(1) 选择 命令 。 单 击 手 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 ， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 7.7.24 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 


2 


选 此 连接 
/ 


4 
4 


图 7.7.24 选取 参考 对 和 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 罗 诺 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 
设置 ”按钮 池 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 睫 襄 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 重量 选项 ， 设 置 
A=300。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 注定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step20. 定义 动态 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 乌江 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 
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(2) 定义 分 析 类 型 。 在 村 型 下 拉 列 表 中 选择 动态 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 6， 在 戎 里 文本 框 中 输 
入 值 10。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 组 葡 配置 区 域 中 选择 加 初始 条 件 状态 : 单 选项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 赣 背 选项 卡 ， 选 中 [略语 用 所 有 摩 党 和 [Vf 启用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 运行。 | 榨 钮 ， 查 看 机 构 的 运行 
状况 。 

(7) 单 击 完成 运动 分 析 。 

Step21. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 术 构 功能 选项 卡 务 折 区域 中 的 “回放 ”按钮 四， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 图 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 二 各 在 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step22. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 加， 系统 弹出 “动画 ”对 话 杠 ， 

(2) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 > 按钮 ， 碍 获 . .|， 系 统 弹 出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 交 下 按钮 ， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “ROLL _ASM.mpg” 碍 看 结 

(4) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 二 轩 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 封 半 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Step23. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 给 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step24. 保存 机 构 模型 。 
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在 本 书 第 6 章 的 内 容 中 介绍 了 不 同类 型 的 机 构 分 析 。 对 于 不 同 的 分 析 类 
型 ， 还 需要 和 Creo 运动 仿真 中 的 “测量 ”工具 配合 使 用 ， 才 能 达到 具体 的 分 析 目 的 。 本 章 
介绍 在 机 构 中 定义 分 析 与 测量 步骤 的 一 般 操 作 过 程 。 

@ 测量 

@ 自 定义 测量 

@ 轨迹 曲线 


8.1 疯 量 


利用 “测量 ”命令 可 创建 一 个 图 形 ， 对 于 一 组 运动 分 析 结 来 可 显示 多 条 测量 曲线 ， 或 
者 也 可 以 观察 茶 一 测量 如 何 随 不 同 的 运行 结 示 而 改变 。 测 量 有 助 于 理解 和 分 析 运 行 机 构 次 
痢 产 生 的 络 末 ， 并 可 提供 改进 机 构 设 计 的 信息 。 
下 和 面 举例 说 明 使 用 测量 工具 的 一 般 过 程 。 图 8.1.1 所 示 的 是 齿轮 机 构 模 型 ， 由 于 Creo 
的 机 构 仿 真 无 法 决定 齿轮 本 里 的 一 些 参数 ， 如 此 数 、 齿 厚 、 压 力 角 等 设计 条 件 。 所 以 在 创 
建 郑 轮 模型 时 ， 一 定 要 先 计算 ， 然 后 去 绘制 和 组 猴 ， 最 后 在 机 构 仿 真 模块 中 进行 分 析 ， 检 
但 最 终结 朱 是 合 满足 要 求 。 在 网 8.1.1 所 示 的 机 构 中 , 机 构 连接 已 创建 完成 , 假设 主动 纶 (大 
齿轮 ) 的 转速 为 200%s《〈 度 / 秒 )， 且 两 丙 轮 均 有 一 定 的 载 柯 《通过 执行 电动 机 模拟 )， 求 小 
齿轮 的 转速 以 及 两 齿轮 的 净 载 傈 以 及 连接 有 反作用 力 。 


图 8.1.1 齿轮 机 构 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di\creo2.16\work\ch08\ch08.01， 打 开 文件 gears.asm。 
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Step2. 进入 机 构 模块 。 单 击 庶 由 程 奈 功能 选项 卡 “ 亚 到 区 域 中 的 “机 构 ” 按钮 3， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step3. 定义 齿轮 副 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机构 功能 选项 卡 “连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 富 >， 系 统 弹 出 图 
8.1.2 所 示 的 “ 疮 轮 副 定义 ”对 话 框 。 

(2) 选择 定义 类 型 。 在 莹 全 下 拉 列 表 中 选择 正 选 项 。 

关于 "一般" 齿轮 副 和 "“ 正 ”齿轮 副 的 说 明 如 下 。 

“一 般 ” 齿 轮 副 用 来 定义 两 个 运动 轴 之 间 的 运动 关系 ， 因 为 一般” 齿轮 副 被 视 为 速度 约 
束 ， 而 且 并 非 基 于 模型 几何 ， 所 以 在 该 种 齿轮 连接 中 可 以 直接 指定 齿轮 比 ， 并 且 可 以 更 改 
分 度 圆 直径 值 。“ 正 ”齿轮 副 连 接 可 能 影响 涉及 质量 的 分 析 结 有 果 ( 如 动态 分 析 结 果 ， 力 平衡 分 
析 或 静态 分 析 等 )， 所 以 当 进 行 涉及 力 或 载 符 的 分 析 时 ， 一 定 要 注意 添加 “ 正 ” 齿 轮 副 连接 。 

(3) 定义 “齿轮 1”。 在 图 8.1.3 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 1 为 定义 对 象 。 

(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 这 于? 选项 卡 ， 在 图 8.1.3 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 2 为 定义 
对 象 。 


名 称 
GearFairl| 


类 型 
EE 


右 辊 1 齿 较 > 尾 性 
运动 轴 


Conmnectiorn 1. ax1is 1 


图 8.1.2 “此 轮 副 定 义 ” 对 话 框 图 8.1.3 ”齿轮 副 设置 


(5) 定义 属性 。 单 击 尾 竹 选项 卡 ， 设 置 图 8.1.4 所 示 的 参数 。 
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(6) 完成 齿轮 副 定 义 。 单 击 “ 齿 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 下 ”按钮 。 


占 还 副 定 党 Xx 
和 名称 
rearFairl 
类 型 
中 下 
齿 顽 1 疮 索 2 | 尾 才 节 同 半径 
心动 比 ] p> 用 户 定 对 
用 叫 定 只 
Di D2 
25 | | 
压力 让 tC) 
20 dee 
晤 大 衣 ([) 


确定 应 用 职 消 


图 8.1.4 “齿轮 副 定 义 ” 对 话 框 


Step4. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .PP， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 连 库 选项 卡 ， 在 “定义 运动 轴 
设置 ”按钮 好 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 置 
A=200。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 并 焉 榨 钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 定义 执行 电动 机 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 插入 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 哇 ， 系 统 弹出 “执行 电动 机 ” 
对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 

(3) 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 时 选项 ， 设 置 A=30， 如 图 8.1.5 所 示 。 
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(4) 单 击 对 话 框 中 的 屋 


Step6. 定义 执行 电动 机 2。 


按钮 ， 完 成 执行 电动 机 1 的 定义 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “执行 电动 机 ”按钮 叙 ， 系 统 弹 出 “执行 电动 机 ” 
对 话 框 。 


(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 8.1.3 所 示 的 连接 2 为 参考 对 象 。 


(3) 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 虽 旦 选项 ， 设 置 A=37.5， 如 图 8.1.6 所 示 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 


> 按钮， 完成 执行 电动 机 2 的 定义 。 


执行 电动 机 定 党 其 执行 电动 机 定 党 其 
名 称 名 称 
Forcelotorl Forcelot or2 
运动 轴 运动 轴 
KR Conmection 1. axls 1 


程 


区 Conmection 1. axls 1 


种 
党 有 量 mmH 党 有 量 mm 
点 | 30 吉 137.5 
图 霄 图 霄 
履 YF 模 Mf 模 
了 在 单独 图 形 中 [|] 号 涩 | 在 单独 图 形 中 


| | 导数 
确定 应 用 职 消 


确定 | 应 用 | | 取消 
图 8.1.5 ”定义 执行 电动 机 1 


图 8.1.6 定义 执行 电动 机 2 
Step7. 定义 质量 属性 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 忻 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 坊 ， 系 统 弹 出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 


(2) 选择 参考 类 型 。 


在 参考 类型 下 拉 列 表 中 选择 装配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选 取 整 个 装配 为 参考 。 

(4) 定义 密度 。 在 焉 妆 因 性 下 拉 列 表 中 选择 这 度 选项， 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.8500e-09， 

按 Enter 键 确 认 , 单 击 对 话 框 中 的 绚 宪 按钮 , 在 弹出 的 “警告 > 对 话 框 中 单 击 _， 是 总) 
Step8. 设置 重力 。 


按钮 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 二 ， 系 统 弹出 “重力 ”对 话 框 。 
(2) 设置 重力 方 同 。 在 放生 区 域 中 设置 X=0，Y= -1， 
时 重力 方向 如 图 8.1.7 所 示 。 


Z=0， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 
(3) 单 击 . 彰 正 按钮， 完成 重力 的 设置 。 
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图 8.1.7 重力 方 问 
Step9. 定义 动态 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 分析” 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .从 ， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 
(2) 定义 分 析 名 称 。 输 入 分 析 的 名 称 “ 动 态 分 析 ”。 
(3) 定义 分 析 类 型 。 在 匿 型 
(4) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 10， 在 监 


文本 框 中 输 
入 值 100。 
(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 瑶 背 选项 卡 ， 选 中 [Fi 启用 所 有 摩擦 和 [Mf 启用 重力 复 选 框 。 


\ 一 一 … 


(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 丐 条 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 


完成 运动 分 析 。 


Step10. 定义 测量 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区 域 中 的 “测量 ”按钮 苦 ， 系 统 弹 
出 图 8.1.8 所 示 的 “测量 结果 ”对 话 框 。 


芝 欧 剖 测量 对 时 间 
测量 对 测量 
测量 对 时 间 
党 时 
口 | 名称 


be 
口 分 别 丝 制 测量 图 于 


上 结果 集 


nalysisDerinition 


8.1.8 “测量 结果 ”对 话 框 
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反映 某 个 测量 (位 置 、 速 度 等 ) 对 时 间 的 关系 。 
e ”本 到 而 加 反映 某 个 测量 (位 置 、 速 度 等 ) 对 另 一 个 测量 (位 置 、 速 度 等 ) 的 关 
系 。 如 果 选 择 此 项 ， 需 要 选择 一 个 测量 为 X 轴 ， 另 一 个 (或 几 个 ) 测量 为 了 轴 . 
(2) 建立 小 齿轮 的 转速 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系统 弹 出 图 8.1.9 所 示 的 “测量 定义 ”对 话 
框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 下 列 操作 : 


名 称 

measurel 
类 型 

速度 degr See 
点 惑 运 动 轴 
RR Connection 2e. wis_l 
评估 方法 

每 个 时 间 步 长 


图 8.1.9 “测量 定义 ”对 话 框 


Q@ 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 转速 ”。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 -类 型 “下拉 列表 中 选择 连 度 选项 。 

@) 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连接 2 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 ` 评 他方 法 “下 拉 列 表 中 选择 对 EEas 

@) 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 亚 ”按钮 ， 系 统 立即 将 小 齿轮 转速 测量 项 添加 
到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.1.11)。 


测量 结果 
革 苹 呈 
图 形 类 型 
测量 对 时 间 


项 量 
和 名称 
小 齿 辊 转速 
外 
~ 
[| 号 别 蚂 制 市 量 图 形 


结果 和 集 


园 刁 aysisDefinitionl 


图 8.1.10 ”选取 参考 图 8.1.11 “测量 结果 ”对 话 框 
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(3) 建立 小 齿轮 的 连接 反作用 测量 。 单 击 上 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 


该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 : 


Q@ 输入 测量 名 称 :“ 小 齿轮 连接 反作用 ”。 
@ 选择 测量 类 型 。 在 类型“ 下拉 列 表 中 选择 连接 反作用 选项 ， 如 图 8.1.12 所 示 。 

图 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连 接 2 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 -评估 方法 下 拉 列 表 中 选择 likEaa， 

@ 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 绚 焉 ”按钮 ， 系 统 立即 将 小 具 轮 连接 反作用 测量 


项 谎 加 到 “测量 结束 ”对 话 框 的 列表 中 。 


(4) 建立 小 齿轮 的 净 载 荷 测 量 。 单 击 . 口 按 乌 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 


话 框 中 进行 下 列 操 作 : 


(WD 输入 训 量 名 称 :“ 小 次 轮 疤 载 傈 ” 
@ 选择 测量 类 型 。 在 襄 加 呈 下 拉 列 表 中 选择 上 内 坦 向 选项 ， 如 图 8.1.13 所 示 。 


调 量 定义 

名 称 
小 占 厚 连接 庶 作 用 

类 型 

连接 反作用 wiIH 

连接 测量 定义 
RR Cornmectiorn 1 名 称 
门 ] 选择 坐标 系 小 冰 辊 阅 坊 前 

分 量 兴 型 

入 向 力 津 朝 闪 

表示 为 ER 

主体 1 广 接 坐标 系 RR Forcelotorl 
评 蕊 方法 评 茹 方法 

每 个 时 间 步 长 每 个 时 间 步 长 


图 8.1.12 定义 小 齿轮 连接 反作用 图 8.1.13 ”定义 小 齿轮 将 载 何 


(3) 选取 参考 。 选 取 图 8.1.14 所 示 的 执行 电动 机 2 为 测量 参考 。 
由 选取 评估 方法 。 在 评估 训 法 下拉 列表 中 选择 证 Ba 
执行 电动 机 1 执行 电动 机 3 


\ 
\ 


图 8.1.14 ”选取 参考 
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加 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 下 按钮， 系统 立 即将 小 齿轮 净 载 荷 测 量 项 添 


加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 


(5) 建立 大 贞 轮 的 连接 反作用 测量 。 单 击 口 摔 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 


该 对 话 框 中 进行 下 列 操 作 : 
(QD 输入 测量 名 称 :“ 大 齿轮 连接 反作用 ”。 
选择 测量 类 型 。 在 瑞 蝇 加 下 拉 列 表 中 选择 注 按 民 作 用 选项 。 
(3) 选取 参考 。 选 取 图 8.1.10 所 示 的 销 连 接 1 为 测量 参考 。 
由 选取 评估 方法 。 在 评估 六 法 下 拉 列 表 中 选择 驻守 Eawa， 


@ 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 葡 下 按钮， 系统 立即 将 大 齿轮 连接 反作用 测量 


项 谎 加 到 “测量 结束 ”对 话 框 的 列表 中 。 


(6) 建立 大 齿轮 的 净 载 荷 测量 。 单 击 吕 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 


话 框 中 进行 下 列 操作 : 
OD 输入 测量 名 称 :“ 大 齿轮 净 载荷 ” 
@@ 选择 测量 类 型 。 在 同村 下 拉 列 表 中 选择 姜黄 选项 ， 如 图 8.1.13 所 示 。 
@@ 选取 参考 。 选 取 图 8.1.14 所 示 的 执行 电动 机 1 为 测量 参考 。 
@ 选取 评估 方法 。 在 时 国王 下 地 列 表 中 先 反 I 


加 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 _ 靖 下 按钮， 系统 立即 将 大 齿轮 净 载 荷 测量 项 添 


加 到 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 ， 此 时 “测量 结 末 ”对 话 框 如 图 8.1.15 所 示 。 


(7) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 
(8) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ,选择 加 Eeeaaaaa， 


此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 图 8.1.16 所 示 的 测量 结果 。 


测 且 千 果 其 测量 千 果 
嵌 世 部 陆 欧 号 
图 形 尖 型 图 形 尖 型 
训 量 对 时 间 再 训 量 对 时 间 
尚且 蛮 量 
口 | 名称 十  . 门 | 名 和 村 
太 寺 翰 境 载 疝 太 寺 翰 境 载 疝 30 
Z| 大 疝 轮 连接 反作用 | 太 机 办 连接 后 作用 238. 792 
小 二 翰 境 载 疝 小 齿 辊 塘 载 向 S75 
小 齿轮 连接 反作用 小 齿轮 演 接 反作用 。 181. 695 
小 齿 辊 转速 小 齿 辑 转速 294. 118 
多 x 
分 别 绽 制 放量 图 于 [| 邱 询 蚂 制 而 量 图 于 
咎 宁 集 和 结果 和 集 
国 必 slysisnefinitionl 园 习 slysisnefinitionl 
封闭 


图 8.1.15 “测量 结果 ”对 话 框 图 8.1.16 显示 测量 结果 
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(9) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 区 按钮 ， 系 统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.1.17 所 示 ， 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 总 aysisiegiaitiaai 中 ， 所 有 
测量 项 与 时 间 的 关系 。 


图 形 工具 一 四 其 
文件 (F} 视图 (FY) 格式 (R) 
中国 以 中 
AnalysisDefinition| (动态) 
0. 00 
5 0 
| 
mm | $1 LU 
于 
| 看 品 Li 
i 
.00 
0.00 1.00 200 300 4.00 500 6.00 700 B00 9.00 1000 
时 间 [ 起 】 
Ay NN 
Analysisbelinition 访 埋 辑 匡 入 后 福 周 由} 
holy mm 
成 前 本 | yaisbelinitigr 学 埋 辑 冲 得 品 窒 肖 【是 | 
AnalysisDefinitionl :iN eq/ Ser | 


图 8.1.17 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


8.2 ” 目 定 义 测 量 


在 机 构 的 仿真 与 分 析 中 ， 如 果 有 些 测 量 项 系统 没有 提供 ， 则 需要 进行 目 定义 测量 。 目 
定义 测量 要 综合 运用 建 模 环境 中 的 分 析 与 测量 工具 ， 结 合 参 数 和 关系 式 ， 达 到 测量 的 目的 。 

8.2.1 所 示 的 是 友 动 机 机 构 模 型 ， 随 看 活塞 的 运动 ， 气 缸 的 容积 会 不 断 变 化 ， 如 条 需 
要 研究 容积 的 变化 情况 ， 束 需要 进行 目 定 义 测 量 。 实 现 的 思路 是 先 测量 出 活 赛 的确 面积 并 
定义 为 参数 “piston_area”， 人 然后 创建 一 个 活 罕 行程 测量 项 目 “eng_len”， 最 终 要 测量 的 项 
目 容 积 (volume) 等 于 活塞 冰 面 面积 与 活 压 行程 的 乘积 ， 即 volume= piston_area*eng_len。 
下 面 介绍 详细 操作 过 程 。 


用 
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8.2.1 


Stepl. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch08\ch08.02， 打 开 文 件 engine_asm.asm。 


Step2. 测量 活 吃 底面 积 


(1) 在 模型 树 中 选取 日 FUTWDER_EM. PRT 并 右 击 ， 从 快捷 菜单 中 选择 号 本 命令 。 


(2) 选择 命令 


[总 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 “面积 ”按钮 昱 


所 示 。 
(3) 选取 测量 对 象 。 选 取 图 8.2.3 所 示 的 活塞 底面 为 测量 对 象 。 
(4) 保存 测量 结果 。 在 “测量 :面积 ”对 话 框 中 单 击 量 "按钮 ， 选 中 生成 加 生成 特征 单 


选项 ， 


然后 单 击 ”确定 “按钮 。 
(5) 关闭 “测量 ; 面积” 对话 框 。 


。 选择 分析 功能 选项 卡 _ 负 * 区 域 中 的 “测量 ”按钮 少 ， 系 统 弹出 “ 测 
， 展 开 “ 测 量 : 面积 ”对 话 框 ， 如 图 8.2.2 


(6) 在 装配 模型 树 界面 中 选择 首 ” ep 入 = 树 过 沽 器 到 命令， 选中 “显示 ”选项 组 下 
的 回 特征 复 选 框 ， 然 后 单 击 | 坦 定 掖 钮 ， 这 样 测量 特征 会 在 模型 树 中 显示 。 


调 县 : 面积 


SMA 20. 


莽 著 
曲面 :F4 好 申 出 项 ) :FISTON 


单 击 此 处 添加 项 | 硬 | 苗 卡 尔 


| ”测量 什 
曲面 :F4 引申 出 . .面积 4261.41 mm 


图 8.2.2 “测量 : 面积 ”对 话 框 


Bi] 


be、 曲面 :F4. . .ISTON 目 
> 面积 4261. 41 mm 


8.2.3 ”选取 测量 对 象 
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Step3. 编辑 面积 测量 参数 。 
(1) 选择 命令 。 在 图 8.2.4 所 示 的 模型 树 中 右 击 获 &EssURE_AREA 1 节点， 选择 编辑 定义 命 
， 系 统 弹 出 “测量 : 面积 ”对 话 框 ， 如 图 8.2.5 所 示 。 


负 且 : 面积 
名 入: MEASURE_AFEA 1 
分 析 特征 
加 设置 
滞 ENGINE_55M,a5M 戎 考 
Lf ASM_RIGHT 曲面 :74 tf 种 出 项 ) :PISTON 
A SM_TOP 
za5M_FROMNT 
Me 5M_DEF_C5Y5 
we ey 投影 : | 。 单 击 此 处 添加 顶 苗 卡尔 
p 回 MoTOR_5IDE_COWwER,PRT 
k [加 OCRANKSHAFT.PRT 生 钻 果 和 问 


Ek [Sl oPISTON,.PRT 
b oPISTON.FPRT 
E Bl DCONNECTINGS ROD,.PRT 
E (Bl OCONNECTINGS ROD,.PRT 
Ek 问 BONNECTING_ RING.PRT 
Ek 问 BONNECTING_ RING.PRT 
Ek [OFLYWHEEL.PRT 
| 

MEDSURE_AREA_1 

中 在 此 插 信 


图 8.2.4 模型 树 图 8.2.5 “测量 : 面积 ”对 话 框 


Ea 测 县 | ss 
曲面 :F4 {ff 申 出 项 :FISTDH 面积 42B1.41 mm 


(2) 修改 参数 。 在 “测量 : 面积 ”对 话 框 中 单 击 转 下 选项 卡 ， 单 击 其 中 的 “AREA” 宁 
从 ， 然 后 将 参数 名 称 修改 为 “piston_area”， 按 Enter 键 确认 ， 如 图 8.2.6 所 示 。 


测量 : 面积 
略 务 : WEAMSURE AREA 1 

号 析 
重新 生成 : 若 移 
大 煞 : 


- 和 名称 
[FA FISTON_ARER 


图 8.2.6 ”修改 参数 


(3) 单 击 按钮 ， 关 闭 “测量 ， 面 积 ”对 话 框 。 
Step4. 添加 参数 piston_area。 
(1) 选择 命令 。 单 击 工具 功能 选项 卡 神 型 意图 * 区 域 中 的 “参数 ”按钮 器 区 数 ， 系 统 弹 
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出 图 8.2.7 所 示 “ 参 数 ” 对 话 框 。 


立 件 ”篇 辑 ” 雪 数 ”工具 星 示 
查找 范围 
装配 


过 涯 伐 据 | 默认 
名 称 驶 
用 己 定 只 的 


DESCRIFTION 
用 尸 定 六 的 


MODELED_EY 


图 8.2.7 “参数 ”对 话 框 


(2 ) 添加 参数 。 单 击 “ 参 数 ” 对 话 框 中 的 “添加 新 参数 ”按钮 ,输入 名 称 “piston_area”， 


类 型 为 “实数 ”， 参 数值 为 4261.41， 如 图 8.2.8 所 示 。 


(3) 单 击 ” ”到 定 按钮 完成 参数 添加 。 
Step5. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 进 


入 机 构 模块 。 


Step6. 定义 机 构 分 析 。 
(1) 选择 命令 。 单 击 “ 史 折 ~ 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定 义 ” 


对 话 框 。 
(2) 运行 位 置 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 还 行 “按钮 ,查看 机 构 的 运行 状况 。 


(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 忆 _ 靖 定 按钮 完成 运动 分 析 。 


立 件 ”篇 辑 委 数 工具 
得 找 范围 
装配 


过 让 佐 据 默认 
名 称 类 型 证 说 明 
DIESCRIFTION 字符 审 用 户 定 闪 的 
用 户 定 久 的 


用 户 定 名 的 


MODELED FY 字 社 审 
piston_are 实数 42B1. 410000 


图 8.2.8 ”添加 新 参数 
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Step7. 定义 活 宪 行程 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析" 区 域 中 的 “测量 ” 按 馈 央 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 建立 活塞 行程 测量 。 单 击 口 以 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 
进行 下 列 操作 : 


Q) 输入 测量 名 称 :“eng_len”。 
@ 选择 测量 类 型 。 在 -类 型 “下拉 列 表 中 选择 只 敲 选 项 ， 如 图 8.2.9 所 示 。 


- 名称 
eng 1 er 
类型 


分 离 下 |mm 


点 或 项 点 
RR 1EHNSINE_BLOCK:FNT1 


忌 了 或 顶点 


RR | FISTON: FHIO 
间隔 类 型 

距离 

评 世 方 法 
每 个 时 间 步 长 


图 8.2.9 “测量 定义 ”对 话 框 


(3) 选取 参考 。 选 取 图 8.2.10 所 示 的 两 个 基准 点 为 测量 参考 。 


8.2.10 ”选取 参考 


加 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 。 三 下 按钮 ， 系 统 立即 将 活塞 行程 测量 项 添加 到 


“测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.2.11 )。 
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训 量 对 时 间 
蛮 量 


口 | 名 称 值 
MEASURE ARE 上 1_ FISTON AREA 
Ene 1 er 


LL 区 弄 竣 制 出 量力 形 


结果 集 


nalysisDefinitionl 


图 8.2.11 “测量 结果 ”对 话 框 


(3) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ， 选 择 团 ynet， 
此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 图 8.2.12 所 示 的 测量 结果 。 


训 量 对 时 间 
测量 


名 称 值 
NMEASURE ARER 1 FISTON AREA 42B1.41 
Ene 1 er BB. B51B 


LL 区 弄 竣 制 出 量 图 形 


结果 集 


nalysisDefinitionl 


图 8.2.12 显示 测量 结果 
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(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 医 按钮， 系统 便 开始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.2.13 所 示 ， 该 图 反映 在 分 析 国 总 aysisnefisitieal 中 ， 所 有 测量 项 
与 时 间 的 关系 。 


图 形 工 具 一 叫 其 
立 件 (F】 视图 (WY 格式 (R) 


nolysisDefinitionl ta) 


.od 


一 PP Bnolysiseriniiion|: :NELSURE .ARER. 1 PISTON.ARES 
i BnolysisDerliniiionl::eng-len *mm] 


选择 状况 . 


图 8.2.13 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

Step8. 定义 气 垂 容积 测量 。 单 击 口 按 钮 ， 系 统 弹 出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 杠 
中 进行 下 列 操作 : 

(1) 输入 测量 名 称 :“volume ”。 

(2) 选择 测量 类 型 。 在 计 型 下拉 列 表 中 选择 用 户 室内 选项 ， 在 数量 下 拉 列 表 中 选择 
体积 块 选项 ， 如 图 8.2.14 所 示 。 

(3) 编辑 自 定义 表达 式 。 

@ 在 对 话 框 中 单 击 “ 插 入 列表 中 的 常量 ”按钮 ， 系 统 弹出 图 8.2.15 所 示 的 “常数 ” 
对 话 框 。 

@ 在 “常数 ”对 话 框 中 单 击 “ 添 加 ”按钮 二， 系统 弹出 图 8.2.16 所 示 的 “选择 参数 ” 
对 话 框 。 
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值 
2.718 
3. 14159 


评 基 方法 
每 个 时 间 步 长 


图 8.2.14 “测量 定义 ”对 话 框 图 8.2.15 “常数” 对话 框 


立 件 工具 明示 
查找 范围 
装配 


过 源 依 据 | 默认 7| | 日 下 区- 


加 称 宕 说 明 
DESCRIFTION 用 户 定 闪 的 


MODELED BY 下 让 人 宇 | 用 户 定妆 的 


FISTDH_hREh 实数 426B1. 410000 完 竺 用 户 定 史 的 


二 


中 未 入 选择 的 


图 8.2.16 “选择 参数 ”对 话 框 


图 在 “选择 参数 ”对 话 框 中 选择 参数 “PISTON_AREA” 然后 单 击 宇 世人 选择 的 按钮 ， 
系统 返回 到 “常数 ”对 话 框 。 

由 在 “常数 ”对 话 框 中 双击 参数 “PISTON_AREA” 将 其 添加 到 表达 式 。 

@@) 将 表达 式 完 善 为 “PISTON_AREA*eng_len*2” 如 图 8.2.17 所 示 。 

(4) 选取 评估 方法 。 在 评 信 六 法 下拉 列表 中 选择 记 宙 pas 

(5) 单 击 “ 测 量 定义 ”对 话 框 中 的 。 绚 下 。” 控 钮 ， 系 统 立 即将 活塞 行程 测量 项 添加 到 
“测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 8.2.18 )。 

(6) 单 击 演 息 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 
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各 且 站 果 x 
攻 欧 号 
| 一 图形 类 型 
训 且 对 时 间 加 
测 脏 
测量 定 闪 x 器 和 名称 植 
专 称 MEASURE AREA 1 FISTOH AREA 4261.41 
Ene 1 er BB. B496 
volume volume 未 计算 
类 型 
用 户 定 欠 和 jmm 3 Ye 
法 量 
仁 积 块 = Y E 
EE 革 别 竣 制 测 且 图形 
{2} Te 产 [b» 医 
FISTON ARERtene 二 总 Ti 之 站 果 入 
国生 alysisTefinitionl 
评 世 方 法 
每 个 时 间 步 长 一 
确定 应 用 | 取消 
图 8.2.17 完善 表达 式 图 8.2.18 “测量 结果 ”对 话 框 


Step9. 香 狐 运行 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 在 机 构 树 中 右 击 机 构 分 析 节 点 着 ma6Dini 个 要， 选择 编辑 定 命令 ， 
系统 弹出 “分 析 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 运行 位 置 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 运行 。 以 钮 ， 在 “确认 ”对 话 框 
中 单 击 是 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(3) 完成 运动 分 析 。 单 击 ”并 坚 ”按钮 完成 运动 分 析 。 

Step10. 显示 和 气缸 容积 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 “ 甸 折 = 区 域 中 的 “测量 ”按钮 谍 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 选取 测量 名 称 。 按 住 Ctrl 键 ， 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选取 所 有 测量 项 。 

(3) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ， 选 择 团 lysineninition， 
此 时 “测量 结果 ”对 话 框 中 显示 所 有 项 目的 测量 结果 。 

(4) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 区 尽 钮 ， 系 统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 8.2.19 所 示 ， 该 图 反映 在 分 析 国 二 aaaeaaagaaa 中 ， 所 有 测量 项 
与 时 间 的 关系 。 
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图 形 工 具 = 口 X 
立 件 (F】 视图 (WY 格式 (R) 


蝇 溢 加 以 回 下 


nolysisDefinitionl ta) 


和 
Ba | 
了 
丰 记 站 站 站 站 ,站 
5 
nod 0 
3 
PP ,站 


I on 


由 和 


Har 
1 hnolysisDerliniiionl::NE:SURE ARER. | .PISTON HE 
te Re ‘mm 
二 hnolysisDeriniiionl:: volume 【mm 过 


图 8.2.19 “图 形 工具 ”对 话 框 


(5) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 
(6) 单 击 于 轩 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 
Step11. 再 生 模 型 。 单 击 弄 型 功能 选项 卡 操作 ~ 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生 
机 构 模 型 。 
Step12. 保存 机 构 模 型 。 


8.3 轨迹 曲线 


轨迹 曲线 工具 包括 一 般 轨 迹 曲线 和 凸轮 合成 曲线 。 一 般 轨 迹 曲线 用 图 形 表 示 机 构 装 首 
中 东 一 氮 或 项 点 相对 于 零件 的 运动 ， 也 可 以 创建 机 构 猴 置 中 的 “ 管 ” 曲 线 和 实体 几何 。 驯 
轮 合 成 曲线 用 疼 形 表示 机 构 装 症 中 曲线 或 边 相 对 于 零件 的 运动 ， 可 以 用 于 创建 机 构 朔 症 中 
的 凸轮 轮廓 。 与 前 面 的 测量 工具 一 样 ， 必 须 提前 为 机 构 闭 重 运 行 一 个 运动 分 析 ， 然 后 才能 
创建 轨迹 有 曲线 。 

在 机 构 功能 选项 卡 中 选择 ”号 析 ”ep 册 轨迹 曲线 命令 ， 系 统 弹 出 图 8.3.1 所 示 的 
“轨迹 曲线 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 用 于 创建 轨迹 曲线 。 


262 


Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


点 、 顶 点 或 曲线 端点 
KN 


曲 序 类 型 
已 | 2D 31 


上 车 采集 


友和 hnalysisDefFinitionl 


确定 ，， 甫 移 ，， 职 消 


图 8.3.1 “轨迹 曲线 ”对 话 框 


8.3.1 所 示 的 "轨迹 曲线 ?对话 框 中 部 分 选项 说 明 如 下 。 


= 经 零件 =: 在 装配 件 或 子 装 配件 上 选取 一 个 主体 零件 ， 作 为 描绘 曲线 的 参考 。 想 象 

纸 上 有 一 支 笔 描 绘 轨 迹 ， 那 么 可 以 将 该 主体 零件 看 做 纸张 ， 生 成 的 轨迹 曲线 将 是 

属于 纸张 零件 的 一 个 特征 。 可 从 模型 树 访问 轨迹 曲线 和 了 西 轮 合 成 曲线 。 如 果 要 描 

绘 一 个 主体 相对 于 基础 的 运动 ， 可 在 基础 中 选取 一 个 零件 作为 纸张 零件 。 

提 加 :可 选取 要 生成 的 曲线 类 型 。 

在 装配 体 上 选取 一 个 点 或 顶点 ， 此 点 所 在 的 主体 必须 与 纸张 零件 
的 主体 不 同 ， 系 统 将 创建 该 点 的 轨迹 曲线 。 可 以 想象 纸 上 有 一 支 笔 描 绘 轨 迹 ， 
此 点 就 如 同 笔尖 。 

VM el 在 装配 件 上 选取 一 条 曲线 或 边 ( 可 选取 开放 或 封闭 环 , 也 可 选 
取 多 条 连续 曲线 或 边 ， 系 统 会 自动 使 所 选 曲线 变 得 光滑 )， 此 曲线 所 在 的 主体 
必须 与 纸张 零件 的 主体 不 同 .系统 将 以 此 曲线 的 轨迹 来 生成 内 部 和 外 部 包 络 曲 
线 。 如 果 在 运动 运行 中 以 每 个 时 间 步 长 选取 开放 曲线 ,系统 则 在 曲线 上 确定 距 
旋转 轴 最 近 和 最 远 的 两 个 点 ,最 后 生成 两 条 样 条 曲线 : 一 条 来 自 最 近 点 的 系列 ， 
另 一 条 来 自 最 远 点 的 系列 。 

加 三 曲线 类 型 = 区 域 : 可 指定 轨迹 曲线 为 局 细 或 站 弹 曲 线 。 

三 汗 二 操 : 从 可 用 列表 中 ， 选 取 一 个 运动 分 析 结 果 。 

攻 胺 钮 : 单 击 此 按钮 可 装载 一 个 已 保存 的 结果 ， 
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@  ， 确 正 : 单 击 此 按钮 ， 系 统 即 在 纸张 零件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 对 选 定 的 运 
动 结 采 显示 轨迹 曲线 或 平面 凸轮 合成 曲线 。 要 保存 基准 曲线 特征 ， 必 须 保 存 该 零 
了 
© : 单 击 此 按钮 ， 可 预览 轨迹 曲线 或 凸轮 合成 曲线 。 
下 面 以 图 8.3.2 所 示 的 连 杆 机 构 为 例 说 明 轨 迹 曲 线 的 应 用 。 在 该 机 构 中 ， 现 在 需要 分 析 
元 件 rod_3 中 基准 点 “PNT0” 的 运动 轨迹 ， 有 具体 操作 步骤 如 下 。 


选取 此 零件 选取 此 点 
N ’ 


图 8.3.2 ” 连 杆 机 构 模 型 

Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch08\ch08.03， 打 开 文 件 linkage_mech.asm。 

Step2. 进入 机 构 模 块 。 单 击 点 用 程序 功能 选项 卡 “运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step3. 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 选择 ”分析 ~ => 全 就 迹 曲线 命令 ， 系 统 
弹出 “轨迹 曲线 ”对 话 框 。 

Step4. 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 8.3.2 所 示 的 零件 为 “ 纸 零件 ” 选取 图 8.3.2 中 
基准 点 PNT0O 为 参考 对 象 。 

Step5. 在 “轨迹 曲线 ”对 话 框 中 单 击 “ 从 文件 加 载 一 个 结果 集 ” 按 钮 号 ， 系 统 弹出 图 
8.3.3 所 示 的 “选择 回放 文件 ”对 话 框 ， 选 取 工 作 目 录 中 的 回放 结 末 集 
“AnalysisDefinition1.pbk”， 单 击 几 打开 | 近 贸 。 


选择 回放 交 件 。. 
后 creo2?. 1B Fk work F ch k chDOS.D3 上 
二 组 织 ~ 注视 图 x 哺 工具 ~ 
公用 立 御 去 国 ] ok 
加 | 点 面 [hnalysishefinitionl. pbk 
苔 * 我 的 文档 


图 :h-0l 
六 工作 目录 
全 网 上 部 居 文件 名 :和 aalysislefinitionl pbk 俯 枚 日 期 :20-War-13 10:51:50 最 
总 并 件 斩 :| hnalvsislefinitionl. pbk 类 型 机 构 回 逆 况 件 多 .pbk】 惠 


> 文件 卖 树 | 打开 | 取消 ic) 


图 8.3.3 “选择 回放 文件 ”对 话 框 
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Step6. 单 击 “ 轨 迹 曲线 ”对 话 框 中 的 .三 下 按钮， 系统 即 在 机 构 中 显示 轨迹 曲线 ， 并 
在 纸 零 件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 如 图 8.3.4 所 示 。 


图 8.3.4 ”轨迹 曲线 


第 9 章 Creo 运动 仿真 与 分 析 
实际 综合 应 用 


”本章 主要 通过 综合 范例 来 介绍 Creo 运动 仿真 与 分 析 的 应 用 ， 读 者 在 学 
习 时 ， 要 注意 创建 机 构 连 接 的 技巧 和 创建 各 种 机 构 分 析 的 先决 条 件 以 及 操作 过 程 。 


9.1 间歇 机 构 仿 真 


例 概述 : 

本 范例 将 介绍 间 软 机 构 运动 仿真 的 创建 过 程 。 间 欢 机 构 的 特点 是 转动 构件 作为 驱动 轴 
连续 运转 ， 而 从 动 件 仅 间 软 性 、 周 期 性 地 运动 ， 这 种 机 构 就 叫做 间 软 运动 。 图 9.1.1 所 示 的 
模型 模拟 的 是 自动 工 位 切换 机 构 的 工作 状况 ， 在 该 实例 中 ， 需 要 加 工 圆 盘 零件 上 面 的 四 个 
孔 ， 加 工 完 一 个 圆 孔 后 ， 通 过 间歇 机 构 自 动 切换 到 另外 一 个 圆 孔 继续 加 工 ， 加 工 完 四 个 
孔 后 ， 一 个 加 工 周期 结束 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.01\oK\ 
INTERMITTENT_ASM.mpg 查看 机 构 运 行 状况 。 


i 


图 9.1.1 机 构 模 型 


Task1. 新 建 濠 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.01\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 , 命名 为 intermittent_asm, 选取 mms_asn-dassi 杰 模板 。 
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Task2. 组 装机 构 模型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 geneva_gear_frame.prt， 并 使 用 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 geneva_gear.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.1.2 所 示 的 位 置 。 

Step3. 创建 geneva_gear 和 geneva_gear frame 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 记 豆 按钮， 分 别 选取 图 9.1.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 此 时 半生 界面 如 图 9.1.3 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
人 


选取 这 两 平面 


平移 : 


图 9.1.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connection_1 ( 销 ) 光束 已 且 用 
路 轴 对 齐 约束 类 型 
Qg GENEVA_GEAR: 曲面 :FG 
全 GENEYA_GEAR_FRAME: 曲 下 二 
平移 偏 移 
旋转 轴 0.00 上 反 褒 
状 帝 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.1.3 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.1.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 9.1.4 所 示 。 


加 Conmnectiormr_l (4 肖 ) 约束 已 忆 用 
轴 对 齐 类 型 
+ 证 入 站 


ee 


gg GENEYA_GEAR: 曲面 :Fe ( 怕 -| 重合 
Qf GENEVA_GEAR_FRAME: 曲 理 访 移 
旋转 轴 0.00 反 阿 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.1.4 “放置 ”界面 


女 筷 二 
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(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 坚持 界面 中 单 击 吕 放 车 独 选项， 选取 geneva_gear 中 的 基准 平 
面 TOP 和 geneva_gear_frame 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 参 考 。 


站 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 _ 按钮， 选中 [VY 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.5 所 示 。 


brave Ea 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 臣下 界面 右 侧 当 


! 


日 Comection 1 ( 销 ) 当前 位 置 重新 生成 人 
轴 对 齐 
ee D0 一 六 六 0.0 
旋转 轴 设置 零 位 置 


GENEVA_GEAR:TOP:F2 ( 基 | ”Ff 自用 重新 生成 值 
OY GENEVA_ GEAR_ FRAME: FFD! 


[| 最 小 限制 -180.0 
[| 最 大限 制 180.0 
动态 尾 性 >》> 


新 建 集 


图 9.1.5 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 喷 按 钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 

Step4. 引入 元 件 geneva_driverprt， 并 将 其 调整 到 图 9.1.6 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 geneva_driver 和 geneva_gear_frame 之 则 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 异 豆 按钮， 分 别 选取 图 9.1.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 此 时 半生 界面 如 图 9.1.7 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
人 


1 N 


~、 
平移 ， 选取 这 两 个 平面 


图 9.1.6 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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局 Conmnection 2 [四 


串 已 自用 
时 轴 对 主 ee 
名 GFHEVYh_DRIVER: 曲面 :F8 一 - 
国 GENEYh_GEAR_FRAME: 曲 和 LL 于 
平 乏 坊 乏 
旋转 轴 0.00 后 向 
状 读 
图 9.1.7 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 


分 别 选 取 图 9.1.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 
放置 界面 如 图 9.1.8 所 示 。 


局 Connection 2 竹 肯 ) 


轴 对 亨 
让 平移 约束 类 型 
中 GENEYA_DRIYER: 曲面 :F6 国 | 重合 |w 
GENEVA_GEAR_FRAME: 曲 下 篇 区 
旋转 轴 0.00 反 符 
状况 
到 完成 连接 定义 。 
图 9.1.8 “放置 ”界面 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 四 评 界面 中 单 击 吕 旋 车轴 选项 ， 选 取 geneva_driver 中 的 基准 


平面 TOP 和 geneva_gear_frame 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 加 豆 界面 右 侧 当前 位 置 | 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 按钮 ， 选 中 [ 团 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.9 所 示 。 


辐 Connection 2 {上 ) 
轴 对 齐 


Eh SENEVh_DRIVER: TOP:F2 EC 
Bh SEHEVh_ GEAR, FRAME: FRO! 


新 建 集 


图 9.1.9 


设置 零 位 置 
[Ff 自用 重新 生成 值 

] 最 小 限制 和 
口 最 大 限制 ee 


动态 尾 性 >》 


设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 站 按钮 ， 完 成 销 连 接 的 创建 。 
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Step6. 引入 元 件 cast.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.1.10 所 示 的 位 置 。 

Step7. 创建 cast 和 geneva_gear 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 吝 按钮， 分 别 选 取 图 9.1.10 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 此 时 于 豆 界面 如 图 9.1.11 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
人 


/ ~ ew 


~ 
“J 平移 :选取 这 两 个 平面 


9.1.10 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connection 3 [四 ) 光束 已 息 用 


日 轴 对 亨 a 
| 对 chs7: 曲 面 :1 入 伸 1) | | | 一 一- 


en nin 
平移 仿 移 
族 竺 轴 0.00 皮 | 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.1.11 “放置 ”界面 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.1.10 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 | 焉 年 界面 如 图 9.1.12 所 示 。 


局 Connection 3 [四 ) 光束 已 息 用 
负 对 这 
中 王 称 约束 类 型 


[万 casT: 曲 面 :FI 科 仲 1) | | 重合 |” 
| 辆 | 5EHEYh_GEAR: 曲面 :F13 昌 放生 
证 转轴 0.00 反 疝 


状 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.1.12 “放置 ”界面 
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(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 到 二 界面 中 单 击 吕 旋转 儿 选 项 , 选取 cast 中 的 基准 平面 DTMIl 
和 geneva_gear 中 的 基准 平面 TOP 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 茂生 界面 右 侧 当 前往 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 和 闪 按钮， 选中 [VY 自用 重新 生成 值 复 选 枉 ， 如 图 9.1.13 所 示 。 


辐 Conneetiorn 3 {月 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 = 
es Dn 一 六 六 0.0 
和 计 下 下 应 


上 ChsT:D0TM1:F3 (基准 平面 [yf 启用 重新 生成 值 
OY SEHEVYA_GEAR: TOP : F? ( 基 } 


[| 最 小 限制 -180.0 
[| 最 大 限制 180.0 
动态 尾 性 > 


新 建 集 


图 9.1.13 ”设置 位 置 参数 

(6) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 销 连接 的 创建 。 

Step8. 引入 元 件 rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.1.14 所 示 的 位 置 。 

Step9. 创建 rod 和 geneva_gear_ frame 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 旺 ; 弟 品 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 葛 直 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.1.14 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 京 各 界面 如 图 9.1.15 所 示 。 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 ，_ 
1 au 


ly 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 Y 


图 9.1.14 创建 滑 块 〈(Slider) 连接 
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辐 Comection 4 有 块 ) 约束 已 启用 
中 铀 对齐 的 圳 类 型 
到 00:A 1 吨 ):71 啦 伸 1 一 一 
By GEHEVA GEAR FRAME:h 1: 二 S 


旋转 坑 物 
平 乏 轴 0.00 应 向 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.1.1$ “放置 ”界面 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.1.14 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 , 然后 


单 击 卫 滑 起 选项 后 的 反 向 连接 按钮 芭 切 换 方向 ， 此 时 吾 豆 界面 如 图 9.1.16 所 示 。 
辐 Conmmection 4 [前 块 ] 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
让 旋转 约束 类 型 
晤 gg RDD: 曲面 :F2 ( 拉 伸 _2) 中 [志高 
人 呈 EVh_GEAR_FRANE: 曲面 二 区 
平 称 轴 3.00 皮 阿 
状况 
了 完成 连接 定义 。 


图 9.1.16 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 亚 下 界面 中 单 击 吕 乎 移 灿 选项 ， 选 取 图 9.1.17 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 


Pd 
”= 
Ed 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


图 9.1.17 “设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 放置 界面 右 侧 圈 前 全 到 | 芭 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -35, 并 按 Enter 


键 确 认 ， 然 后 单 击 __ 准 按 钮 ， 选 中 喇 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.1.18 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
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局 Commection 4 有 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
旋转 =: D 二 | 一 35 . 口 
平 称 轴 设置 零 位 置 
0 RDD: 曲面 :F2 人 拉 伸 21 | FY 自用 重新 生成 值 
彻 GENEYA_GEAR_FRAHE: 曲面 口 最 小 限制 -1000000.0 
[| 量 志 限制 1000000.0 
动 奢 尾 性 ?> | 
新 建 集 


9.1.18 ”设置 位 置 参 数 


Task3. 定义 仿真 与 分 析 


Step1. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 号 ， 进 


入 机 构 模 块 。 
Step2. 定义 凸轮 连接 。 


(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 此 吕 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 


构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 


(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 WY 日 动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 9.1.19 所 示 曲 


面 1 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 的 _ 绚 下 按钮 。 


(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 与 莒 ?选项 卡 ， 
选中 对 话 框 中 的 Y 日 动迁 其 复 选 框 ,选取 图 9.1.19 所 示 曲 面 2 为 “凸轮 2” 的 参考 , 单 击 “ 选 


择 ” 对 话 框 的 将 下 按钮。 


T 


放大 图 


de 


9.1.19 ”定义 “凸轮 ”参考 
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(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 居 往 选项 卡 ， 设 
置 图 9.1.20 所 示 的 参数 。 

(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 "区 定 榨 钮 ， 完 成 凸轮 机 构 的 定义 ， 
如 图 9.1.21 所 示 。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


Cam Followerl 


图 9.1.20 ”定义 凸轮 连接 属性 图 9.121 定义 丁 轮 机 构 


Step3. 定义 伺服 电动 机 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.1.22 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 袁 廉 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 陪 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 
置 A=45。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 


图 9.1.22 ”选取 参考 对 象 
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Step4. 定义 伺服 电动 机 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 手 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 3， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.1.22 所 示 的 连接 为 2 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 就 历 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ” 按 钮 沼 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 条 缠 选项 ， 设 
置 A=2$，B=0，C=0，T=2。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 壮 焉 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step5. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 ”区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 


话 框 。 
(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 办 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshotl )。 


(3) 单 击 计 幢 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step6. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 旬 析 > 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 虱 可 下 拉 列 表 中 选择 党 选项 。 

(3) 定义 时 间 参 数 。 在 发 i 辣 文本 框 中 输入 值 27， 在 项 铭文 本 框 中 输入 值 20。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 闫 旺 醒 村 区 域 中 选择 加 快照 : 单 选项 。 

(5) 定义 电动 机 配置 。 单 击 电动 机 选项 卡 ， 在 “电动 机 ”选项 卡 中 进行 如 下 电动 机 配 


@ 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按 钮 加 |， 在 电动 机 列表 中 选择 saralsterl， 在 自 区 域 下 方 的 文本 
框 中 输入 值 3， 如 图 9.1.23 所 示 。 

@ 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按钮 各 |， 在 电动 机 列表 中 选择 Sevollotor2 ， 在 至 区 域 下 方 的 文本 
框 中 输入 值 2。 

图 单 击 “ 添 加 新 行 ”按钮 二 J， 在 电动 机 列表 中 选择 Seryalaterz ， 在 自 区 域 下 方 的 文本 
框 中 输入 值 8， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 10。 

@ 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按 钮 时 ,， 在 电动 机 列表 中 选择 Sevollotor2 ， 在 自 区 域 下 方 的 文本 
框 中 输入 值 16， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 18。 
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@ 单 击 “ 添 加 新 行 ” 按 钮 二 J， 在 电动 机 列表 中 选择 3erwollotor2 ， 在 自 区 域 下 方 的 文本 
框 中 输入 值 24， 在 至 区 域 下 方 的 文本 框 中 输入 值 26， 如 图 9.1.24 所 示 。 


分 析 定 多 


池 析 定 闻 其 
如 称 种 称 
hralwsislefiniti onl hrnalvsislefinitionl 
类 型 类 型 
运动 学 位 置 i 
首选 项 电动 机 首选 项 ”电动 机 
电动 本 自 这 而 动机 自 至 
SerwoMotorl... 3 钱 止 9 Servolotorl 3 终止 ED 
em Servolatorl DO 
E ServoMot ore SerwoMotore 和 开 始 2 车 
ED EDO* 
CD CD 
ServoMot ore 8 10 
加 图 | DO 
一 SerwoMotore 18 18 国 
ServoMlotore 2 2B 


确定 | “运行 取消 


图 9.1.23 图 9.1.24 定义 电动 机 配置 


“电动 机 ”选项 卡 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 运行 
状况 。 

(7) 完成 运动 分 析 。 单 击 

Step7. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 术 构 功能 选项 卡 分 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “保存 ”按钮 晶 ， 系 统 弹 出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ; 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 且 各 在 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step8. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ” 按钮 不 获 .- ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 。” 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “INTERMITTENT_ASM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “动画 ”对 话 框 中 的 | 以 轩 | 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 封 半 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Step9. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吐 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step10. 保存 机 构 模 型 。 


按钮 ， 碍 看 机 构 的 运行 


完成 运动 分 析 。 
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9.2 目 动 化 机 械 手 仿真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 一 个 自动 化 机 械 手 的 运动 仿真 的 创建 过 程 。 在 一 些 实现 流水 线 生 产 的 机 
械 中 ， 自 动 化 机 械 手 十 分 常见 ， 一 般 用 于 在 不 同 的 工 步 之 间 运 送 机 械 零 部 件 。 图 9.2.1 所 示 
的 模型 模拟 的 是 在 工序 之 间 运 送 机 械 零 部 件 的 自动 化 机 构 ， 工 作 过 程 大 致 分 为 以 下 几 个 步 
又 : 首先 ， 在 初始 位 置 机 械 手 接收 前 一 工序 完成 的 零件 ， 然 后 运 到 第 一 工 位 进行 工序 1 的 
加 工 ， 完 成 后 又 运 到 第 二 工 位 进行 工序 2 的 加 工 ， 然 后 将 加 工 好 的 零件 再 传递 到 下 一 工 位 ， 
最 后 机 械 手 返回 到 初始 位 置 准 备 下 一 次 运送 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 
D:\creo2.16\work\ch09\ch09.02\ok\ MAGIC_HAND.mpg 查看 机 构 运行 状况 ，。 


图 9.2.1 机 构 模 型 


Task1. 新 建 濠 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.02\。 

Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 magic_hand， 选 取 mms-asm-dassi 枉 模板 。 

Task2. 组 装机 构 模型 

Step1. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 只 时 让 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 slipper.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.2 所 示 的 位 置 。 

Step3. 创建 slipper 和 base 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 让 呈 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 葛 香 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.2.2 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 至 皇 界面 如 图 9.2.3 所 示 。 
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旋转 : 选取 这 两 个 平面 


/AN\ 


四 对 齐 ， 选取 这 两 条 边线 < 一 一 
9.2.2 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


局 Connection 1 请 块 ) 光束 已 且 用 
日 轴 对 齐 
区 囊 尖 型 


加 SLIPFER: 进 :F2 [导入 特征 -了 重 台 
国有 BAsE: 进 :F2 ( 导 六 特征 ) - 


偏 移 
平移 轴 0.00 民 周 

状况 
新 建 集 完成 连接 定 饼 。 


图 9.2.3 “放置 ”界面 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.2.2 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 时 


芒 直 界面 如 图 9.2.4 所 示 。 


局 Connection 1 1 彰 块 ) 光束 已 且 用 
轴 于 齐 
约 上 囊 类 型 


中 诈 转 
Ej 5SLIPFER: 曲面 :F2 (导入 岗 站 于 
En BhSE: 曲面 :F2 (导入 特征 ; 偏 移 
皮 疝 | 


平 稼 轴 0D. 00 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 饼 。 


图 9.2.4 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 亚 下 界面 中 单 击 吕 乎 移 灿 选项 ， 选 取 图 9.2.5 所 示 的 两 个 平面 


为 平移 轴 参 和 孝 。 
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平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


LA 
2 4 


图 9.2.5 设置 平移 轴 参 考 


(5) 设置 位 置 参 数 。 在 避 豆 界面 右 侧 当 前 入 置 | 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 10, 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 按钮， 选中 [Y 启 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 喇 县 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 10; 选中 [WY 景 太 限 制 复 选 框 ,在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 535, 如 图 9.2.6 


所 示 。 


辐 Connection_1 [月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 但 
轴 对 齐 -一 
se 10.0 ”> 10.0 
平 称 轴 臣 置 零 位 置 


各 SLIPFER: 曲面 :F2 (导入 生 [Wf 启用 重新 生成 值 
名 Bh5E: 曲面 :F2 (导入 特定; FF 最 小 限制 


[Wf 最 大 限制 535.0 下 
动态 尾 性 >》 
新 建 集 


图 9.2.6 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 经 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step4. 引入 元 件 revolution_arm.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.7 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 slipper 和 revolution_arm 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 理 和 按钮， 分别 选取 图 9.2.7 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 。 

(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.2.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 并 在 
约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 J 上 错 训 选项 ， 偏 移 距 离 值 为 -30， 如 图 9.2.8 所 示 。 
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平移 : 选取 这 两 平面 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 < 一 


图 9.2.7 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connection [和 光束 已 且 用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 芍 囊 尖 型 


ERTTE II 


| 凤 j sLITFFER: 曲面 :2 (导入 和 偏 移 
旋转 轴 130.00 |™ | 上 情 向 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.2.8 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 口 族 转 贡 选 项 ， 选 取 slipper 中 的 基准 平面 
FRONT 和 revolution_arm 中 的 基准 平面 FRONT 为 旋转 轴 人 参考 。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 误 宣 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 呵 景 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 图 最 大 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 360, 如 图 9.2.9 
所 示 。 加 

(6) 单 击 操控 板 中 的 兰 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


辐 Connection 2 {上 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 于 齐 
平 称 i0.0 理 WO 0.0 
旋转 轴 到 站 地 他 置 | ” 


i REVOLUTION_ARN: FRONT :| FYf 启用 重新 生成 值 
由 SLIPPER: FROHT:F3 (基准 : 


Ff 最 小 限制 0.0 下 
[Yi 最 去 限制 360.0 下 
动态 尾 性 >》 


新 建 集 


图 9.2.9 ”设置 位 置 参数 


280 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 
Step6. 引入 元 件 expansion_arm.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.10 所 示 的 位 置 。 
Step7. 创建 expansion_arm 和 revolution_arm 之 间 的 请 块 连接 。 


(1) 在 连接 列表 中 选取 时 洽 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ” 操 控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 | 总 年 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 章 ” 约束。 分 别 选取 图 9.2. 10 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ”约束 参考 ， 


此 时 下 走 界面 如 图 9.2.11 所 示 。 


旋转 : 选取 这 两 个 平面 


2 
ww / 


轴 对 齐 : 选取 这 个 柱 面 = 二 - 
9.2.10 创建 滑 块 〈Slider) 连接 
己 [Conmection 3 (请 块 ) 光束 已 息 用 


唱 轴 对 于 一 一 一 冲突 型 
| EPANSION_ARN: 曲面 :?2 | 一 一 


En REVOLUTION AFM: 曲面 :下 -二 王 台 
旋转 坑 乏 
平 穆 轴 0.00 展 向 
状况 
i 完成 连接 定义 。 


9.2.11 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.2.10 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 然 
后 单 击 忆 , 滑 妃 选项 后 的 反 向 连接 按钮 多 切换 方向 ， 此 时 划 重 界面 如 图 9.2.12 所 示 。 


是 Connection 3 1 前 块 ) 冲 束 已 局 用 
轴 对 齐 
中 施 转 的 天 型 
目 目 中 喜 


Es EXPANSION_ARHN: 曲面 :72 
| 是 EYOLVTION_ARH: 曲面 :7 jm 
平移 轴 TS 把 疝 


新 建 集 完成 连接 定 久 。 
9.2.12 “放置 ”界面 
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(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 口 平移 灿 选项 ， 选 取 图 9.2.13 所 示 的 平面 和 
顶点 为 平移 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 藉 下 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 10,， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 六 按钮 ， 选 中 加 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 中 略 最 小 限制 复 选 框 ， 在 
其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 F 最 大 限制 复 选 框 , 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 70, 如 图 9.2.14 
所 示 。 


选取 此 平面 


~_~ 


选取 此 顶点 
’ 


放大 图 


世 一 一 一 一 一 一 一 


a 


9.2.13 ”设置 平移 轴 参 考 


辐 Connection 4 1 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 于 齐 
旋转 10.0 = >> 10.0 
平 乏 轴 们 置 零 位 置 


En EXPANSION_ARN: 顶点 :过 FW 启用 重新 生成 值 
En REVOLUTION_AEN: 曲面 :下 


[Ff 最 小 限制 110.0 
[Ff 最 大 限制 7o0 | 
动态 尾 性 ?> 


新 建 集 
图 9.2.14 设置 位 置 参数 

(6) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step8. 引入 元 件 tool_tip.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.2.15 所 示 的 位 置 。 

Step9. 创建 tool_tip 和 base 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 月 吕 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 然 后 单 击 操 
控 板 菜单 中 的 ， 亚 下 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.2.15 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 亦 下 界面 如 图 9.2.16 所 示 。 
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旋转 : 选取 此 平面 和 元 件 
”tool_tip 中 的 基准 平面 RIGHT 


” 


ps 
Pe 


轴 对 齐 : 选取 这 个 柱 面 ~ 


9.2.15 ”创建 滑 块 (Slider) 连接 


是 Conmection 5 1 月 块 ) 约束 已 启用 

| 鄙 TonL_TIP: 曲 面 :开导 和 a 

彻 BAsE: 曲面:F6 拉 伸 1) | sé 

旋转 直 移 

平 迄 轴 0.00 尺 冉 
ais 完成 连接 定义 。 


9.2.16 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 选 取 图 9.2.15 所 示 的 平面 和 tool_tip 中 的 基准 平面 RIGHT 为 
“旋转 ”约束 参考 ， 此 时 ， 茂 置 界面 如 图 9.2.17 所 示 。 


是 Commection 5 1 省 块 ) 约 囊 已 自 用 
轴 对 谭 
中 诈 转 约束 类 型 
gg TO0L_TIF: RINGT: 了 5 天 漠 」 上 上 定 记 


Cj BhSE: 曲面 :F2 (导入 特征 ) 仿 移 
平稳 轴 30.00 | 
状况 
机 完成 连接 定 多。 


9217 “入 官 ” 措 面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 吕 平 藉 轴 选项 ， 选 取 图 9.2.18 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在 双生 界面 右 侧 闪 前 和 二 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -56, 并 按 Enter 


键 确认 ， 然 后 依次 单 击 娟 直 零 让 站 按钮 和 部 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 选 
中 [Ff 晤 小 限制 复 选 框 ， 在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 0; 选中 瞄 最 上 限制 复 选 枉 ， 在 其 后 的 文本 
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框 中 输入 值 35， 如 图 9.2.19 所 示 。 


平移 轴 : 选取 这 两 个 平面 


一 一 一 


图 9.2.18 ”设置 平移 轴 参 考 


局 Connection B 0 月 块 ) 


当前 位置 重新 生成 便 
0 |-56.0 | ?> 0.0 
平移 四 设置 零 位 置 | - 
| 吕 To0L_TIP: 曲面 :2 (导入 和 [Wf 启用 重新 生成 值 
| BASE: 曲面 :F2 (导入 特征 ; Ff 最 小 限制 ro 到 
MW 最 太 限 制 35.0 下 
| 动 者 尾 性 >> 


新 建 集 


图 9.2.19 设置 位 置 参 数 
(6) 单 击 操控 板 中 的 轩 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 


Step10. 参考 Step8 和 Step9 的 操作 步 又 ， 状 配 第 二 个 tool tip， 如 图 9.2.20 所 示 。 


装配 此 元 件 


图 9.2.20 ”装配 第 二 个 tool_tipt 
Task3. 定义 仿真 与 分 析 


Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 ”运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 *， 进 
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入 机 构 模 块 。 

Step2. 定义 伺服 电动 机 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 折 入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 ， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 1 为 参考 对 象 。 


图 9.2.21 选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 在 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 的 癣 麻 选项 卡 中 选择 规范 类 型 为 位 置 ， 
在 量 下拉 列表 中 选择 表 选项 。 

(4) 选择 拟 合 类 型 。 在 蔚 值 区 域 中 选中 入 线性 拟 侣 单 选项 。 

(5) 输入 表 数 据 。 

@ 定义 第 1 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 > 按钮 加， 在 时间 文本 框 中 输入 值 0, 在 要 
文本 框 中 输入 值 10。 

@ 定义 第 2 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 > 按钮 加， 在 时间 文本 框 中 输入 值 4, 在 要 
文本 框 中 输入 值 123。 

@@ 定义 第 3 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按钮 二 ，， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 16， 在 
种 文本 框 中 输入 值 123。 

@ 定义 第 4 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 各 ,， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 20， 在 
种 文本 框 中 输入 值 422。 

@ 定义 第 5 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 二 ,， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 23， 在 
种 文本 框 中 输入 值 422。 

@ 定义 第 6 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ,， 在 时 间 文 本 框 中 输入 值 32， 在 
种 文本 框 中 输入 值 535。 

@) 定义 第 7 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ” 按 钮 二 ,， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 48， 在 


女生 二 C 


种 ?9 章 


醒 文本 框 中 输入 值 535。 


reo 运动 仿真 与 分 析 实 际 综合 应 用 285 


定义 第 8 行 数据 。 单 击 “ 向 表 中 添加 行 ”按钮 识 ，， 在 时 间 文本 框 中 输入 值 52， 在 
要 文本 框 中 输入 值 10， 如 图 9.2.22 所 示 。 

(6) 选中 著 席 选项 右 下 方 的 位 置 复 选 杠 ， 然 后 单 击 图 形 按 钮 必 ， 系 统 弹 出 图 9.2.23 
所 示 的 “图 形 工具 ”对 话 框 ， 该 对 话 框 中 同时 显示 伺服 电动 机 的 位 置 函 数 图 形 。 

(7) 单 击 对话 框 中 的 葡 是 按钮 ， 完 成 伺服 电动 机 的 定义 。 


(8) 关闭 “图 形 工 具 ” 对 话 框 。 


时 间 程 
0 10 
4 123 
16 123 
20 422 
28 422 
和 535 
46 535 
52 10 


图 9.2.22 设置 “ 表 ” 参 数 


图 形 工具 = 口交 
立 件 LF】 视图 (VW) 格式 (R)】 
昌 温 国 以 [Oo 四 


合肥 电动 机 状 姥 Ser voMoterl 


E00 


EL 


由. 00 


| 的 -0 


应 1a .nn 2 加 .DD 3 hn 


国 几 呈 所 民 的 贞 中 十 忆 午 


图 9.2.23 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


Step3. 定义 伺服 电动 机 2。 参 考 Step2 的 操作 步骤 ， 选 取 岁 9.2.21 所 示 的 连接 2 为 参考 


对 象 ,“ 表 ”参数 如 图 9.2.24 所 示 。 


图 9.2.24 定义 伺服 电动 机 2 
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Step4. 定义 伺服 电动 机 3。 参 考 Step2 的 操作 步骤 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 3 为 参考 
对 象 ,“ 表 ”参数 如 图 9.2.25 所 示 。 


时 间 程 
0 10 
4 10 
8 55 
和 0 55 
4 10 
52 10 


图 9.2.25 ”定义 伺服 电动 机 3 
Step5. 定义 伺服 电动 机 4。 参 考 Step2 的 操作 步骤 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 4 为 参考 
对 象 ,“ 表 ”参数 如 图 9.2.26 所 示 。 
Step6. 定义 伺服 电动 机 5。 参 考 Step2 的 操作 步 又 ， 选 取 图 9.2.21 所 示 的 连接 5 为 参考 
对 象 ,“ 表 ”参数 如 图 9.2.27 所 示 。 


时 间 醒 时 间 醒 

0D 0 0 

品 口 2 口 

12 了 2 2 了 2 

1 0 26 0D 

4 和 9 品 4449 口 

图 9.2.26 定义 伺服 电动 机 4 图 9.2.27 定义 伺服 电动 机 5 


Step7. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 续 ， 再 生 模 


Step8. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 激 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 明 区 域 中 的 项 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(Snapshotl ) 。 

(3) 单 击 二 疝 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step9. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 人 析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 党， 系统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 在 区 上 是 间 文本 框 中 输入 值 55。 
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(3) 定义 初始 配置 。 在 鼻 葡 配置 区 域 中 选择 入 快照: 单 选项 。 

(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 运行 ”按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 ”” 兢 定 “完成 运动 分 析 。 

Step10. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 折 "区域 中 的 “回放 ”按钮 四， 系统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ; 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ” 各 在 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step11. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 加， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ” 按钮 捕获 ...， 系 统 弹 出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 __ 确 下 按钮， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “MAGIC_HAND.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 二 图 按钮 , 返回 到 “回放 ”对 话 框 , 然后 单 击 其 中 的 | 封 间 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Step12. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Step13. 保存 机 构 模 型 。 


9.3 妇 动 机 仿真 与 分 析 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 发 动机 仿真 与 分 析 的 操作 过 程 。 首 先 介绍 机 构 模 型 的 创建 ， 然 后 进行 运 
动 仿真 ， 并 分 析 发 动机 活塞 的 速度 曲线 。 机 构 模 型 如 图 9.3.1 所 示 ， 读 者 可 以 打开 视频 文件 
D:\creo2.16\work\ch09\ch09.03\ok\ ENGINE_ASM.mpg 查看 机 构 运 行 状况 。 


Wr > | 。 
图 9.3.1 发 动机 机 构 模 型 
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Task1. 新 建 濠 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.03\。 
Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 朔 配 模型 ， 命 名 为 engine_asm， 选 取 mms=asmcdssi 枉 模板 。 
Task2. 组 装机 构 模 型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 engine_block.prt， 并 使 用 二 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 motor_side_cover.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.2 所 示 的 位 置 。 

Step3. 创建 motor_side_cover 和 engine_block 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 也 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 | 莫 剖 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 重合 选项 ， 选 取 图 9.3.2 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 总 坪 界面 如 图 9.3.3 所 示 。 


“重合 ”约束 (二 ); 
，” 这 两 个 平面 重合 


2 和 


“十 从 约束 (一 ): | 
这 两 个 平面 重合 入 “重合 ”约束 (三 ): 


这 两 个 平面 重合 


图 9.3.2 ”创建 刚性 (Rigid〉 连接 


辐 Connection 2 [类 | 性 ) my 的 囊 已 自用 
让 重合 二 
gg MOTOR_sIDE_COVYER: 曲面 | i 
和 FSTNE_BLOCE: 曲面 :PS _ 重 台 下 
重合 偏 移 
各 全 0.00 反问 
新 建 芍 束 
新 建 集 久光 
元 全 芍 束 


图 9.3.3 “放置 ”界面 


i 


(3) 定义 “重合 ”约束 〈 二 )。 在 误 置 界面 中 单 击 忠 对 若 喇 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 重合 选项 ， 选 取 图 9.3.2 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 下 喜 界 
面 如 图 9.3.4 所 示 。 
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Connection 2 (和 性 ) A 区 束 已 启用 
草 合 
十 重合 约束 类 型 


og NOTOR SIDE_ COVER: 曲面 | -| 重合 
叶 EH3INE_BLDOCK: 曲面 :5 dl 以 移 
0.00 原告 


重合 
新 建 约束 
新 建 集 完全 约束 


图 9.3.4 “放置 ”界面 


(4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步骤 (3) 选取 图 9.3.2 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 约 
束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 下 起 界面 如 图 9.3.5 所 示 。 


Connection 2 的 | 性 ) A 区 束 已 启用 

重合 
重合 光束 凑 型 

~ 至 汪 _ ” | 加 立 章 富 盏 
名 MOTOR_ SIDE_COVER: 曲面 : 
E | 坑 称 
En ENGIHE_BLDCK: 曲面 :FS ， 亲 疝 后 疝 
新 建 芍 束 

新 建 集 完全 约束 


图 9.3.5 ”放置 界面 


(5) 单 击 操控 板 中 的 妆 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 

Step4. 引入 元 件 crankshaft.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.6 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 crankshaft 和 motor_side_cover 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 理 下 按钮， 分别 选取 图 9.3.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 于 二 界面 如 图 9.3.7 所 示 。 


平移 :选取 这 两 个 平面 
1 


’ 
’ 


’ 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 4 
9.3.6 创建“ 销 (Pin)” 连 接 
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加 Conmeetion 3 区 肖 ] 
中 轴 对 齐 
和 cgsHAFT: 曲面 :75 (ft 
有 moToR_sTDE_FovER: 曲面 ; 


平移 
旋转 轴 


新 建 集 


9.3.7 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.3.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 时 


放置 界面 如 图 9.3.8 所 示 。 


辐 Conmection 3 ( 销 ) 
轴 对 齐 
中 平移 
| CRANESIAFT: 曲面 :719 堪 
| 名 HoTOR_sInE_covER: 曲面; 


旋转 轴 


新 建 集 


9.3.8 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 至 皇 界面 中 单 击 吕 族 苇 轴 选项 ， 采 用 在 列表 中 选取 的 方法 选 


取 图 9.3.9 中 的 两 个 平面 为 旋转 轴 参 考 。 


9.3.9 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 茂 置 界面 右 侧 
键 确认 ， 然 后 单 击 。 
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约束 已 启用 
约束 类 型 
四 重合 


起 移 


0.00 | 


状况 
完成 连接 定 ,%。 


放置 界面 


光束 已 局 用 
区 束 尖 型 
.| 重 台 


坊 称 
0.00 


抽调 
完成 广 接 定义 。 


放置 界面 


旋转 轴 ， 选取 这 两 个 平面 


2 
- / 


设置 旋转 轴 参 考 


于 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
按钮 ， 选 中国 让 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.3.10 所 示 。 


第 9 章 


回 Conneetior 3 {和 站) 
轴 对 齐 
平移 
旋转 轴 
有 JW CRaHESHAFT: 曲面 :F8 fl 
Dj HSTNE_BLOCK: 曲面 :FS 


新 建 集 
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0.0 ™ > 0.0 
配置 雪 仔 下 

[Wf 自用 重新 生成 什 

[|] 最 小 限制 

[| 最 支 限制 


-180.D 


130.0 


动态 尾 性 >> 


图 9.3.10 ”设置 位 置 参 数 
(6) 单 击 操控 板 中 的 嗓 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step6. 装配 第 1 个 活塞 。3 引 入 元 件 piston.prt 并 将 其 调整 到 图 9.3.11 所 示 的 位 置 。 
Step7. 创建 piston 和 engine_block 之 间 的 请 块 连接 。 


(1) 
菜单 中 的 总 村 选项 卡 。 


在 连接 列表 中 选取 于 诈 革 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选取 图 9.3. 11 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 更 直 界面 如 图 9.3.12 所 示 。 


图 9.3.11 


辐 Comection_13 ( 滑 块 
中 轴 对 章 
各 FISTON: 曲面 :F4 ( 伸 出 项 ; 
名 ENGINE_BLDCK: 曲面 :F45 


旋转 
久 平 藉 轴 


新 建 集 


TWIT 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
7 


Pd 


\ 


\ 
~ 


~ 
~、\ 


“~ 旋转 ， 选 取 这 两 个 基准 平面 


创建 滑 块 (Slider) 连接 


光束 已 启用 
约束 兴 型 


坊 称 


0.00 屋 疝 


状况 


图 9.3.12 ”放置 界面 
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(3) 定义 “旋转 ”约束 。 选 取 图 9.3.11 所 示 的 两 个 基准 平面 为 “旋转 ”约束 参考 (piston 
中 的 基准 平面 DTM6 和 engine_block 中 的 基准 平面 DTM17)， 此 时 ， 普 下 界面 如 图 9.3.13 
所 示 。 


局 Conmmection 13 0 月 块 ) 约束 已 启用 
负 对 章 
让 证 转 芍 束 类 型 


名 gg PISTON: DTMe: F20 ( 莫 准 平 .| 重合 
他 ENGIHE_BLOCK: DTNIT: Fs 坊 黎 


可 平 乏 轴 0. 00 友 疝 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.3.13 ”放置 界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 天 得 界面 中 单 击 吕 平 欧 铀 选项， 选取 图 9.3.14 所 示 的 两 个 平 


面 为 平移 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在 至 三 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 60, 并 按 Enter 


键 确 认 ， 如 图 9.3.15 所 示 。 


图 9.3.14 设置 平移 轴 参 考 


辐 Connection_13 0 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 值 

轴 对 齐 -一 
旋转 BO0.D 再 > 0.0 
平稳 轴 设置 零 位 置 

FISTOH: 曲面 :F4 df 申 出 项 ) 门 启用 重新 生成 值 

部 E96TIE_BLDCK: 曲 面 :下 中 口 景 小 限制 1000000.0 

[| 量 去 限制 1000000.0 
动态 尾 性 》> 
新 建 集 


图 9.3.1$ 设置 位 置 参数 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step8. 装配 第 2 个 活 宅 。 参 考 Step6 和 Step7 的 操作 步骤 , 装配 第 2 个 活 蹇 ,如 图 9.3.16 
所 示 。 


9.3.16 “装配 第 2 个 活塞 


Step9. 引入 元 件 connecting_rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.17 所 示 的 位 置 《〈 隐 纪元 件 
engine_block 和 motor_side_cover)。 

Step10. 创建 connecting_rod 和 piston 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 蓉 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 吝 吾 按钮， 分 别 选取 图 9.3.17 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 至 二 界面 如 图 9.3.18 所 示 。 


平移 :选取 这 两 个 基准 平面 
了 


9.3.17 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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加 Connection_19 生肖 ) 约束 已 局 用 
让 轴 对 齐 各 中 类 型 
CONNECTING_ROD: 曲面 :F: Ee 一 
色 FITSTOH: 曲面 :F5 (要 荐 |) 二 于 
平移 
器 旋转 轴 0.00 反 辣 
状 涡 
I 完成 连接 定义 。 


图 9.3.18 ”放置 界面 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.3.17 中 的 两 个 基准 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 
(piston 中 的 基准 平面 DTM6 和 connecting_rod 中 的 基准 平面 DTM1),， 此 时 下 章 界面 如 图 
9.3.19 所 示 。 


思 Comnmection ]3 {四} 的 束 已 自用 
轴 对 齐 
二 平移 约束 类 型 
Dg CONNECTING ROD: DTML:F: 二 重合 
名 PISTON: DTWB :20 (基准 平 。 和 入 
9 施 苇 轴 0.00 | 
状 证 


图 9.3.19 ”放置 界面 


Step11. 调整 connecting_rod 华图 9.3.20 所 示 的 大 致 位 置 。 

Step12. 创建 connecting_rod 和 crankshaft 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 至 三 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 
列表 中 选择 芝 国 福 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 京 走 按钮， 分 别 选 取 图 9.3.20 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 变 各 界面 如 图 9.3.21 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 而 ~- = = “cp 


图 9.3.20 ”创建 圆柱 (Cylinder)〉 连接 
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外 Conmnectiorm 19 (生活 ) 一 约束 已 启用 
局 Correctior 20 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 约束 尖 开 
时 CoieCTING_ROD: 曲 和 二 重合 
出 CRANESHAFT: 曲面 :9 | 篇 区 
昌 平移 轴 .00 育 向 
e 旋转 轴 本 
新 建 集 ne Wh 
完成 连接 定 光 。 


图 9.3.21 放置 界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.3.22 所 示 。 


图 9.3.22 ”完成 连接 的 创建 
Step13. 引入 元 件 connecting_ring.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.23 所 示 的 位 置 《〈 隐 着 元 件 


crankshaft ) 。 


“重合 ”约束 (三 ): 
” 这 两 条 轴线 重合 


5 17 i te i 


“重合 ”约束 (一 ): 
这 两 个 平面 重合 


ee 加 
~~ \ 
De ~-Y “重合 ” 约束 (二 ). 

这 两 条 轴线 重合 


9.3.23 ”创建 刚性 〈Risgid) 连接 


Step14. 创建 connecting_ring 和 connecting_ rod 之 间 的 刚性 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 七 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
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菜单 中 的 | 茂 直 选项 卡 。 
(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 二 重 S 选项 ， 


所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 ， 莽 直 界面 如 图 9.3.24 所 示 。 


选取 图 9.3.23 


Connection 23 胶 几 ) FA 区 束 已 启用 
重合 
型 

co CoNHECTIHG_RIHG: 曲面 : Ee 

时 CONHECTING_RDD: 曲面 :F: 二 笠 # 有 
中 新建 欧 束 志 移 

0.00 户 阿 

部 分 约束 


图 9.3.24 ”放置 界面 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 站 章 界面 中 单 击 | 中 新 建 纲 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重合 选项 ,选取 图 9.3.23 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ,此 时 下 豆 界 


面 如 图 9.3.25 所 示 。 
己 Connection 23 的 上 性 ) FA 区 束 已 启用 
= 汐 上 囊 兴 型 
| 重合 理 


EY CONNECTING_FING:A_1 说 
DY CONNECTING ROD: A T:Fer 坊 称 


中 新建 药 更 0.00 
I 部 分 约束 
图 9.3.25 ”放置 界面 
(4) 定义 “重合 ”约束 〈 三 )。 参 考 步 骤 (3) 选取 图 9.3.23 中 的 两 条 轴线 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 束 豆 界面 如 图 9.3.26 所 示 。 


局 Connection ?3 的 | 性 ) 七 此 已 启用 
重合 
重 全 约束 类 型 
中 重合 了 本 ss 7 
RY CONNECTING FING:A 2 从 共 
BY CONNECTING ROD: A 8:F2E 人 反 育 
新 建 芍 此 
新 建 集 完全 约束 


图 9.3.26 ”放置 界面 


(5) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 
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Step15. 参考 Step9~ Step14 的 操作 步骤 , 装配 第 2 组 connecting_rod 和 connecting_ring， 
如 图 9.3.27 所 示 。 


9.3.27 ”装配 第 2 组 元 件 


Step16. 引入 元 件 flywheel.prt 并 将 其 调整 到 图 9.3.28 所 示 的 位 置 (取消 隐藏 所 有 的 元 件 )。 
Step17. 创建 crankshaft 和 flywheel 之 间 的 销 和 连接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 亚 下 按钮， 分 别 选 取 图 9.3.28 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 避 豆 界面 如 图 9.3.29 所 示 。 


me 
— 
mn 


/ 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


9.3.28 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


回 Conmeetiomn_25 ( 钙 ) 芍 束 已 启用 
最 FLYWHEEL: 曲面 :750 (了 L) 一 
cpaamsHAFT: 曲面 :P13 ( 们 二 于: 
平移 坊 称 

日 旋转 轴 0.00 县 辣 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


9.3.29 ”放置 界面 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.3.28 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 此 
时 , 总 下 界面 如 图 9.3.30 所 示 。 


刁 Connmection 25 (生活 ) 芍 上 囊 已 启用 
轴 对 章 
中 平移 芍 束 类 型 


号 有 FLYWHEEL: 曲面 :74 ff 出 ] 国 可 重合 属 
[a CRANESHAFT: 曲面 :Fs ff 申 ! 信物 
日 诈 转 轴 0.00 上 度 千 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.3.30 ”放置 界面 


(4) 单 击 操控 板 中 的 跑 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step18. 引入 元 件 cylinder_head.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.3.31 所 示 的 位 置 。 

Step19. 创建 cylinder_head 和 engine_block 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 四 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 C 开 于 选 项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 重合 选项， 选取 图 9.3. 31 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 四 豆 界面 如 图 9.3.32 所 示 。 


“重合 ”约束 (三 ): “重合 ”约束 (一 ): 
\ A 


这 两 个 柱 面 重合 


\ 重 合 ” 约 束 〈 二 ): 
a f ”这 两 个 柱 面 重合 


9.3.31 创建 刚性 〈Risgid) 连接 
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思 Connectiorm 26 全 性 ) El 区 上 束 已 启用 


重合 
EE 型 
吧 j CYLIHDER_HEAD: 曲面 :5 Ee 
吧 J ENGIHE_BLDCK: 曲面 :F8 村 一 M 


是 新 建 芍 束 ee 
0.00 反 冉 


新 建 集 部 分 约束 


图 9.3.32 ”放置 界面 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 下 二 界面 中 单 市 (中 新 建 移 束 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重合 选项 ， 选 取 图 9.3. 31 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 此 时 误 置 


界面 如 图 9.3.33 所 示 。 
Conmection 26 (网 性 ) A 弛 囊 已 启用 
重 侣 
Ea 汐 事 类 型 
名 CYLINDER_HEMD: 曲面 :F2: 本 重 台 
JW ENGINE_ELDCK: 曲面 :736 仿 称 
状 沈 
I 部 分 约束 


图 9.3.33 ”放置 界面 
(4) 定义 “重合 ”约束 (三 )。 参 考 步 台 (3) 选取 图 9.3. 31 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 恋 直 界面 如 图 9.3.34 所 示 。 


局 Connection 26 的 上 性) A 区 束 已 启用 
重合 
重 全 约束 类 型 
同和 cYLINDER_HEAD :曲面 :FS 
JI ZNSINE_BLDOCK: 曲面 :740 证 
新 建 芍 束 
完全 约束 


图 9.3.34 放置 界面 


(5) 单 击 操控 板 中 的 置 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 。 
Task3. 定义 仿真 与 分 析 
Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 ”区域 中 的 “机 构 ” 按 钮 * 当 ， 进 


入 机 构 模块 。 


300 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step2. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 多， 系统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.3.35 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 未 诛 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ” 按 钮 莫 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 鱼 旦 选项 ， 设 
置 A=600。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 区 定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 


选取 此 连接 


9.3.3$ ”选取 参考 对 象 


Step3. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ” 按钮 时 ， 再 生 
模型 。 

Step4. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ”按钮 汶 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 刁 不 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl )。 

(3) 单 击 | 美 图 按钮， 关闭 “ 拖 动 ”对 话 框 

Step5. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 ”分析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 乌江 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 


(2) 定义 分 析 类 型 。 


类 型 下 拉 列 表 中 选择 生动 学 选项 。 
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(3) 定义 时 间 参 数 。 在 | 要 天 轴 间 文本 框 中 输入 值 10， 在 戎 晶 文本 框 中 输入 值 20。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 面 欧 配置 区 域 中 选择 加 快照 : 单 选项 。 

(5) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 下行 按钮， 查看 机 构 的 运行 
状况 。 

(6) 完成 运动 分 析 。E 

Step6. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 术 构 功能 选项 卡 务 折 区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “保存” 按钮 昌 ， 系 统 阐 出 “保存 分 析 结果 ”对 话 框 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ” 保 达 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step7. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ”按钮 四 ， 系统 弹出 “动画 ”对 话 框 ， 

(2) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 _ 址 获 ... ,系统 弹 出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 ” 绚 下 。” 掖 钮 ， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “ENGINE_ASM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 送 轩 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 ， 圭 加 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Task4. 测量 活塞 的 速度 


完成 运动 分 析 。 


Step1. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 “分 折 * 区 域 中 的 “测量 ”按钮 并 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 胶 钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 : 

@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

选择 测量 类 型 。 在 二 到 旦 下 拉 列 表 中 选择 于 朗 选 项 

加 选取 参考 点 。 选 取 图 9.3.36 所 示 的 连接 为 测量 参考 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 纯 EE 下 拉 列 表 中 选择 EBDIEE3S 

@ 单 击 “ 测 量 定 义 ”对 话 框 中 的 _ 列 下 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 9.3.37)。 
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测量 结果 
区 区 号 

图 形 类 型 

测量 对 时 间 

测量 

口 | 名 称 


measurel 


这 
从 


由 必 列 皮 制 出 有 量 图 形 


结果 集 


选取 连接 nalysisDerinitionl 


图 9.3.36 ”选取 参考 图 9.3.37 “测量 结果 ”对 话 框 
(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 "easel 。 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ， 选 择 团 talysisDetinitionl 
(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 苞 按钮， 系统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.3.38 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 asisegiaiaaad 中 ， 活 塞 
的 速度 与 时 间 的 关系 。 


立 件 (F) 视图 (V) 将 式 (Rj 


pnoly5lsDefinition| 【天 动 学 ) 


2.0b 了 .和 二 .下 忆 


5. 0 
时 站 | 闪 


Anolysisbefinitionl: :meosurel fmm ”5sey 


图 9.3.38 “图 形 工具 ”对 话 框 
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(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

(7) 单 击 如 时 按钮 ， 关 财 “ 测 量 结果 ”对 话 框 。 

Step2. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step3. 保存 机 构 模 型 。 


9.4 正 缀 机 构 仿真 


范例 概述 : 
正弦 机 构 是 一 种 利用 杆 件 的 摆动 得 到 直线 运动 的 平面 机 构 ， 并 且 驱 动 杆 的 运动 角度 与 
直线 运动 杆 件 的 位 移 呈 正弦 变化 。 图 9.4.1 所 示 的 是 由 齿轮 驱动 的 正弦 机 构 模 型 ， 本 凶 将 介 
绍 该 机 构 的 创建 与 仿真 过 程 ， 并 研究 驱动 杆 的 运动 角度 与 直线 运动 杆 件 的 位 移 关 系 。 读 者 
可 以 打开 视频 文件 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.04\ok\ SINE_MECH.mpg 查看 机 构 运 行 状 况 。 


图 9.4.1 正弦 机 构 模 型 


Task1. 新 建 濠 配 模 型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.0\。 
Step2. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 sine_mech， 和 选取 mms-asm-dassi 枉 横 板 。 
Task2. 组 装机 构 模 型 


Step1. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 上 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 第 二 个 元 件 ring01.prt〈 挡 环 )， 并 将 其 调整 到 图 9.4.2 所 示 的 位 置 。 
Step3. 创建 base 和 ring01《〈 挡 环 ) 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
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(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 喜 按钮， 分 别 选取 图 9.4.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.4.3 所 不 。 


平移 : 选取 这 两 个 平面 


N1 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
图 9.4.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmection 1 [四 


约束 已 局 用 
中 轴 对 齐 多 未 类 型 
各 IHG01: 曲面:F6 旋转 1: a 
名 BhsE: 曲面 :F6 ( 拉 伸 _2) Dé 
平 称 仿 称 
日 施 转轴 0.00 反 壬 
状 讶 
完成 连接 定义 。 


图 9.4.3 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义“ 平移” 约束。 分 别 选取 图 9.4.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.4.4 所 示 。 


(4) 单 击 操控 板 中 的 关 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


思 Conmeetion 1 [四 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 


中 平移 芍 囊 类 型 
了 ji RIHG01: 曲面 :F6 (省 转 _1; 国 串 重合 I= 
多 EASE: 曲面 :F6 ( 控 伸 _2) 


偏 移 
@ 旋转 轴 0.00 皮 阿 
新 建 集 完成 连接 定名 。 


图 9.4.4 ”定义 “平移 ”约束 
Step4. 采用 “重复 装配 ”的 方法 装配 其 他 挡 环 元 件 。 
(1) 在 模型 树 中 选中 “RING01”。 

(2) 单 击 吾 谱 功能 选项 卡 种 > 


区 域 中 的 “重复 ”按钮 得， 系统 弹出 图 9.4.5 
所 示 的 “重复 元 件 ”对 话 框 。 
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元 性 


RR FINGU1 


可 变 装 配 参 考 


元 几 参 考 装配 参考 
曲面 曲面 
曲面 曲面 


装配 大 车 1 装配 参考 ? 


图 9.4.5 “重复 元 件 ” 对 话 框 


(3) 按 住 Ctrl 键 ， 选 择 “ 重 复元 件 ” 对 话 框 可 变 装 配 参 壮 区 域 中 的 两 个 重 会 约束， 然后 单 
击 忆 添加 按钮， 依次 选取 图 9.4.6 所 示 的 面 1~ 面 6 为 约束 参考 ， 此 时 “重复 元 件 ” 对 
话 框 如 图 9.4.7 所 示 。 

(4) 单 击 “重复 元 件 ” 对 话 框 中 的 | 殉 这 按钮， 完成 元 件 的 重复 装配 ， 如 图 9.4.8 所 示 。 


元 性 
RR RINGO1 


可 这 装配 雪 著 
元 件 震 堵 装配 参考 
曲面 曲面 
曲面 曲面 


装配 做 考 1 装配 做 考 2 
FhSE: 曲面 BhSE: 曲面 
FASE: 曲面 BhSE: 曲面 
FASE: 曲面 BhSE: 曲面 


图 9.4.6 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 图 9.4.7 “重复 元 件 ” 对 话 框 
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9.4.8 “重复 疙 配 ” 结 果 


Step5. 引入 元 件 link.prt。 

Step6. 创建 base 和 1link ( 挡 环 ) 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 有 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 蛮 吾 按钮， 分别 选 取 图 9.4.9 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.10 所 示 。 


人 平移 :选取 这 两 个 平面 
aN 


’ 


/ “一 
轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 和 ” 


图 9.4.9 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connection 2 首肯 ) 光束 已 息 用 
人 约束 类 型 
万 :曲面 :五 上 和 转 1 [站 
有 BhsE :曲面 :P8 拉 伸 _4) | = 
平移 本 
日 旋 转轴 0.00 | 
状况 
ss 完成 连接 定义。 


图 9.4.10 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.4.9 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.4.11 所 示 。 
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局 Connection [和 约束 已 启用 
轴 对 弃 
中 平移 约束 类 型 
到 II: 曲面 :F8 ( 控 伸 _1) 车 全 村 
骨 员 BAsE: 曲面 :F7 ( 拉 伸 _3) 偏 移 
旋转 轴 0.00 | 
I 完成 连接 定义 。 


图 9.4.11 定义 “平移 ”约束 


(4) 设 置 旋转 轴 参 考 。 在 下 豆 界面 中 单 击 口 施 转轴 选项 , 选取 base 中 的 基准 平面 RIGHT 
和 link 中 的 基准 平面 RIGHT 为 旋转 轴 参 考 。 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 刘 直 界面 右 侧 当前 位 置 | 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 ”| 按钮， 选中 [WV 自用 重新 生成 值 复 选 枉 ， 如 图 9.4.12 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.13 所 示 。 


局 Conmnection 2 竹 肯 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平移 0.0 Sr 0.0 
旋转 轴 贡 置 零 位 忻 


和 LTHK: RIGHT:F1 (基准 平面 。 [yf 消 用 痢 新 从 成 以 
BASE: RIGHT :F1 (基准 平面 ) 


[| 最 小 限制 -180.0 
[| 最 权限 制 180.0 
动 硅 尾 性 > 


新 建 集 


图 9.4.12 设置 位 置 参 数 


图 9.4.13 ”完成 连接 


Step7. 引入 元 件 ring02.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.14 所 示 的 位 置 。 
Step8. 创建 ring02 和 link( 挡 环 ) 之 间 的 销 连 接 。 
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(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 下 豆 按钮， 分别 选 取 图 9.4.14 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 网 9.4.15 所 示 。 


平移 : CSP 


一 一 -7 


~ AN 
” 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


图 9.4.14 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connection 3 [四 ) 芍 束 已 启用 

中 轴 对 齐 0 
部 RING02: 曲 面 :了 5 ( 控 仲 _1: [站 于 
名 LIE: 曲面:F7 ( 拉 伸 _2) 和 

平移 
吕 话 转轴 0.00 | 
状 沉 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.4.15 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.4.14 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.4.16 所 示 。 


思 Conmmection 3 [四 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 os, 
中 平移 芍 束 类 型 


RIHG02: 曲 面 :了 5( 近 伸 1 | | 醒 合 | 
他 LTHK: 曲面 :F7 ( 拉 促 _2) 仿 芒 
9 证 转轴 0.00 反 译 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.4.16 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 彰吾 界面 中 单 击 口 旋转 铀 选项， 选取 ring02 中 的 基准 平面 
RIGHT 和 1link 中 的 基准 平面 RIGHT 为 旋转 轴 人 参考。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 下 家 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 和 头 按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.4.17 所 示 。 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.18 所 示 。 


辐 Connection 3 各 月 ) 


当前 佑 于 重新 生成 值 
轴 对 齐 一 
旋转 轴 _ 奴 置地 位 置 7 


8TNGO2:HTGHT ET 做 椎 平面 [Sf 启用 重新 生成 人 
名 LINHEK: FIGHT :Fl ([ 莫 淮 平 奋 


[| 最 小 限制 | -180.0 
[| 最 大 限制 180.0 
动态 尾 性 ?> 


新 建 集 


9.4.17 设置 位 置 参数 


9.4.18 ”完成 连接 


Step9. 引入 元 件 slider.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.19 所 示 的 位 置 。 

Step10. 创建 slider 和 ring02 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 月 器 选项 ， 
菜单 中 的 | 葛 香 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.4.19 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 下 豆 界面 如 图 9.4.20 所 示 。 


此 时 系统 弹出 “元 件 放 年 ”操控 板 ， 单 击 操控 极 


轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边 编 、_ 
/ ~ 了 ~~、 


/ ~ 


1 


“~ ~ 旋转， 选取 这 两 个 平面 
9.4.19 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 
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辐 Corrmeetiorm 4 (前 块 ] 六 囊 已 自用 
申 轴 对 齐 
JJ SLIDER: 进 :F6 ( 拉 坤 _1) 下 主 2 
别 ) RING02z: 进 :F5 ( 拉 伸 _1) 有 
号 证 转 坊 移 
0.00 反 向 
新 建 集 A 
ee 未 元 成 连接 定 所 。 


图 9.4.20 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.4.19 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ,下 置 界面 如 图 9.4.21 所 示 。 


辐 Comection 4 前 块 ) 芍 事 已 启用 
轴 对 弃 
让 旋转 约束 关 型 
晤 gg sLIDER: 曲面 :F8 ( 拉 伸 _1: [| 重合 
部 RING02: 曲面 :75 ( 拉 伸 1 博物 
Translationl 0.00 | 
状况 
i 完成 连接 定义 。 


图 9.4.21 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 于 下 界面 中 单 击 口 平移 负 选项 ， 在 模型 树 中 选取 ring02 中 的 
基准 平面 FRONT 和 slider 中 的 基准 平面 FRONT 为 平移 轴 人 参考。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 谈 下 界面 右 侧 当 前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 166， 并 按 
Enter 键 确认 ,然后 单 击 关 按钮; 选中 [启用 重新 生成 什 复 选 框 ; 选中 [YF 景 小 限制 复 选 框 ， 
在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 -60; 选中 [Yi 景 太 限制 复 选 框 ,在 其 后 的 文本 框 中 输入 值 225， 如 图 
9.4.22 所 示 。 


是 Connection 4 [得 块 ) 当前 位 置 旦 新 生成 全 
办 对 齐 
i 188.0 2 
平 称 轴 如 置 零 位 置 


5SLIDER: FRDHT:F3 (基准 平 。 Fyf 启用 重新 生成 值 
吧 RING02z:FEOIT :73 ( 共 淮 平 


[YF 最 小 限制 -BD.0 
FY 最 大 限制 225.0 可 
动 考 尾 己 > 


新 建 集 


图 9.4.22 ”设置 位 置 参数 
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(6) 单 击 操控 板 中 的 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 

Step11. 引入 元 件 cylinder_gear01.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.23 所 示 的 位 置 。 

Step12. 创建 cylinder_gear01.prt 和 link 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 悟 刚 竺 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ” 操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 [查理 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 〈 一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 -上 重合 选项 ， 选 取 图 9.4.23 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 〈 一 ) 的 参考 ， 此 时 至 二 界面 如 图 9.4.24 所 示 。 


“重合 ”约束 (一 ); 
这 两 个 平面 重合 、 


1 
1 
I 


AP 


“重合 ”约束 (二 ):， vv 


’ 


这 两 个 柱 面 重合 


9.4.23 ”创建 刚性 (Rigid)〉 连接 


思 Connection 5 拉 | 性 ) A 芍 束 已 启用 
中 重合 加 训 类 型 
万 CrLINDER_GEAR01: 曲 面 :| | 上 re 
对 LI 焉 :曲面 :F5 旋转 1) 上 到 全 | 
重合 
新 建 约 束 0.00 上 择 千 
状 证 
和 部 分 约束 


图 9.4.24 “放置 ”界面 
(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 莽 直 界面 中 单 击 项 新 于 多 南 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 二 重合 选项 , 选取 图 9.4.23 中 的 两 个 柱 面 为 “重合 ”约束 (二) 的 参考 ,此 时 ， 访 吾 界 
面 如 图 9.4.25 所 示 。 


己 Connection 5 的 | 上) A 区 上 束 已 启用 
草 语 
二 重合 约束 类 型 


| 串 CILINDER_GEARD1: 曲面 :I -| 重合 by 
名 LIK: 曲面 :75 旋转 _1) 坊 移 
新 建 芍 束 0.00 尺 周 
状 讶 
部 分 约束 


图 9.4.25 “放置 ”界面 
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(4) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.26 所 示 。 


图 9.4.26 “放置 ”界面 


Step13. 引入 元 件 cylinder_gear02.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.4.27 所 示 的 位 置 。 

Step14. 创建 cylinder_gear02 和 base 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 吝 按钮， 分别 选 取 图 9.4.27 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.4.28 所 示 。 


平移 :选取 这 两 个 平面 


1 


' 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


N 
N 


9.4.27 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


辐 Comection B 旋 肯 ] 约束 已 启用 
让 加 对 齐 


es ep 
| El CYLINDER_GEARD2: 曲面 :I 约束 兴 型 


| 名 BhsE: 曲面 :了 9 ( 控 伸 _5) Es 
平移 仿 称 
日 旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.4.28 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.4.27 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


图 9.4.29 所 示 。 


辐 Comnmeetion 6 ( 轴 ) 
轴 对 齐 
中 干 移 
同和 j CYLIHDER_GEARD2: 曲面: 
由 和 BhsE: 曲面 :79 ( 拉 伸 _5) 


入 旋转 轴 


新 建 集 


芍 束 已 局 用 
光束 汪 型 
重合” 


坊 称 


0.00 尺 辣 


状况 


图 9.4.29 定义 “平移 ”约束 


(4) 设 置 旋转 轴 参 考 , 在 下 评 界面 中 单 击 口 族 转 轴 选 项 ,选取 base 中 的 基准 平面 FRONT 
和 cylinder_gear02 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 
(5) 设置 位 置 参数 。 在 茂 秆 界面 右 侧 当 前 位置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 7?， 并 按 Enter 


键 确认 ， 然 后 单 击 。 ”? 


按钮 ， 选 中 呵 记 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.4.30 所 示 。 


(6) 单 击 操控 板 中 的 芝 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.4.31 所 示 。 


辐 Connection_B {外 ) 
轴 对 膏 
平移 
诈 转 轴 


RY CYLINDER GEARD2: DTM2:I 
Dj BhSE ;FRONT :F3 (基准 平 盏 


新 建 集 


图 9.4.30 


当前 位 置 

T.0 下 ?>》 7.0 
配置 地 位 下 

[Wf 自用 重新 生成 什 

[|] 最 小 限制 

[| 最 权限 制 


-1830.0 
180.0 


动态 尾 性 >> 


设置 位 置 参 数 


图 9.4.31 


完成 连接 


314 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


Task3. 定义 仿真 与 分 析 

Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 5 3， 进 
入 机 构 模 块 。 

Step2. 定义 齿轮 副 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 富 >:， 系 统 弹出 “ 具 
轮 副 定义 ”对 话 框 。 

(2) 选择 定义 类 型 。 在 区 到 下 拉 列 表 中 选择 正 选 项 。 

(3) 定义 “齿轮 1”。 在 图 9.4.32 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 1 (小 齿轮 与 基 座 之 间 的 销 
连接 ) 为 定义 对 象 。 

(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 渭 名 选项 长， 在 图 9.4.32 所 示 的 模型 上 ， 选 取 连 接 2( 连 杆 
与 基 座 之 间 的 销 连 接 ) 为 定义 对 象 。 

(5) 定义 属性 。 单 击 性 性 选项 卡 ， 设 置 图 9.4.33 所 示 的 参数 。 

(6) 完成 齿轮 副 定 义 。 单 击 “ 些 轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 .将 下 按钮。 


名 称 

GearFairl 
类 型 

TE 

而 坨 1 ， 夫 毗 2 | 尾 性 
传动 比 
用 户 定 尼 
D1 


讨 才 和 角 tc) 
20| 


悍 旋 角 〔 记 ] 


不 创建 内 部 托 架 主体 


确定 应 用 职 消 


图 9.4.33 ”齿轮 副 设 置 
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Step3. 设置 3D 接触 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 吝 ， 系 统 弹 出 
“3D 接触 ”操控 板 。 

(2) 选取 定义 对 象 。 在 机 构 中 选取 图 9.4.34 所 示 的 曲面 为 定义 对 象 。 

(3) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


选取 这 两 个 曲面 
,7 

] V 

] V 


9.4.34 选取 定义 对 象 


Step4. 设置 其 他 的 3D 接触 。 参 考 Step3 的 操作 步骤 ， 设 置 其 他 3 组 (ring01) 挡 环 与 
滑 块 〈slider) 之 间 的 3D 接触 连接 ， 如 图 9.4.35 所 示 。 


9.4.35 设置 3D 接触 


Step5. 定义 何 服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 ， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.4.36 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 获 席 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 疗 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 这 度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 富 晤 选项 ， 设 
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置 A=30。 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 "前 下 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 


选取 此 连接 


图 9.4.36 ”选取 参考 对 象 


Step6. 再 生 模 型 。 单 击 失措 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step7. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 “运动 区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 快 盟 区 域 中 的 毅 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 闫 半 按钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ”对 话 框 。 

Step8. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 “ 人 白 = 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 ,党 ,， 系 统 弹 出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 国 了 于 文本 框 中 输入 值 30， 在 项 现 文 本 框 中 输 
入 值 10。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 于 二 配 置 域 中 选择 名 快照 : 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选择 
快照 “Snapshot1 ”。 

(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 运行 ”按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 ”” ”强直 完成 运动 分 析 。 

Step9. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 机 构 功能 选项 卡 分 析 " 区域 中 的 “回放 ”按钮 四 ， 系统 弹 出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 图 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结果 ”对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 二 经 存 ”上 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step10. 输出 视频 。 
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(1) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹出 “动画 ”对 话 框 。 

(2) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 捕获 ... ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 确 下 按钮， 机 构 开始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “SINE_MECH.mpg” 查 看 结 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 闫 疼 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 | 封闭 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Task4. 测量 靖 块 的 位 移 


Step1. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 分析” 区 域 中 的 “测量 ”按钮 式 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 吕 按钮， 系统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 : 

@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 二 可 时 下 拉 列 表 中 选择 位置 选项。 

@) 选取 参考 点 。 选 取 图 9.4.37 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 又 语 订 下 拉 列 表 中 选择 ER 

@@ 单 击 “ 测 量 定 义 ” 对 话 框 中 的 _ 确 下 按钮， 系统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 (图 9.4.38 )。 


二 可 


ee 七 二 


图 形 类 型 
训 量 对 时 间 


测量 
口 | 名称 


选取 此 点 | 分 烈 经 制 测量 图 形 
4 


结果 集 
国 避 aysisDefinitionl 


图 9.4.37 选取 参考 点 图 9.4.38 “测量 结果 ”对 话 框 
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(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 列表 中 选择 ss 本， 
(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ， 选 择 团 yDeBnidai. 
(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 区 尽 钮 ， 系 统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.4.39 所 示 。 该 图 反映 在 运动 学 分 析 团 avsisTaninitioni 中， 活塞 
的 速度 与 时 间 的 关系 。 


图 形 工具 = 四 XX 
立 件 (F)】 视图 (VW) 格式 (R) 


AnalysisDefinition| ( 胃 ) 


训 量 


a 5.00 ito 15. mu 二 2 的 25.00 Ea 


三- 一 一生 三 一- 一 Anolysisbefinitionl: :measurel| fmml 


图 9.4.39 “图 形 工 具 ” 对 话 框 


(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

(7) 单 击 生 加 上 按钮， 关闭“ 测量 结果 ”对 话 框 。 

Step2. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 唾 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step3. 保存 机 构 模 型 。 


9.5 ”传送 机 构 仿 真 


在 图 9.5.1 所 示 的 传送 机 构 中 , 圆柱 物体 从 高 位 处 的 圆 弧 斜面 上 面 浴 落 , 被 机 械 手 接 住 ， 
然后 机 械 手 运动 ， 将 圆柱 物体 运送 到 低位 斜面 上 。 本 范例 将 介绍 该 机 构 运动 仿真 的 操作 过 
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程 ， 并 分 析 机 械 手 的 速度 和 运动 轨迹 。 在 此 类 机 构 中 ， 除 了 一 般 机 构 连接 外 ， 还 应 用 了 号 
轮机 构 。 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo2.16\work\ch09\ch09.05\ok\ AUTO_ARM.mpg 查看 机 
构 运 行 状况 。 


9.5.1 传送 机 构 模型 


Task1. 痢 建 妆 配 模型 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.05\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 auto_arm， 选 取 mmns_asm_desi 印 模板 。 
Task2. 组 装机 构 模型 

Step1. 引入 第 一 个 元 件 base.prt， 并 使 用 上 只 黑 闪 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step2. 引入 元 件 link01.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.2 所 示 的 位 置 。 

Step3. 创建 base 和 link01 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 臣 喜 按钮， 分 别 选取 图 9.5.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.3 所 示 。 


FP 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
!__ ----- 7 


平移 ， 选 取 这 两 个 平 而 


9.5.2 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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加 Conmeetiomn_l 生肖] 光束 已 局 用 
人 约束 类 型 
嘱 LINED1: 曲 面 :了 和 拉 伸 1 一 一 
名 BASE: 曲面 :F20 ( 拉 伸 _11; 二 Ss 
平移 a 
旋转 轴 0.00 [| 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.5.3 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.5.4 所 示 。 


局 Connection 1 四) 芍 束 已 局 用 
轴 对 齐 
日 平移 芍 束 类 型 


电信 LINED1: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1; 国 串 重合 |= 
名 BASE: 曲面 :F6 ( 拉 促 _2) 局 共 
9 证 和 转轴 0.00 反 译 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.5.4 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 总 加 界面 中 单 击 访 轩 辆 选项， 分 别 选 取 图 9.5.5 中 的 两 个 平 
面 为 旋转 轴 参 考 ， 


选取 这 两 个 平面 


~ 


图 9.5.5 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 总 豆 界面 右 侧 当 前 位 置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 -54， 并 按 


Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 ”“”? _ 榨 钮 ， 选 中 咯 忆 用 重新 生成 秆 复 选 框 ， 如 图 9.5.6 所 示 。 
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(6) 单 击 操 控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


日 Comection 1 ( 销 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 - 
eg -54.0 | 2 -54.0 
旋转 轴 _ 设置 零售 置 


| 如 THE01: 曲面 :F1 习 伸 _1; yf 自 用 重新 生成 值 
加 ?hsE: 曲面 : 瑟 拉 促 _1) 


[| 最 小 限制 | -180.0 
[| 最 大 限制 180.0 
动态 性 性 >》 


新 建 集 


图 9.5.6 ”设置 位 置 参 数 
Step4. 引入 元 件 link02.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.7 所 示 的 位 置 。 


_ ， 轴 对 齐 ， 选 取 
/ 这 两 个 杜 面 
/ 

/ 


平移 ， 选 取 这 两 个 平 曾 - - 


9.5.7 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
Step5. 创建 base 和 link02 之 间 的 销 连 接 。 


(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 不 喜 按钮， 分 别 选取 图 9.5.7 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.8 所 示 。 


己 Connection 2 {年 自 ) 光束 已 启用 
中 轴 对 齐 


岂 LINED2: 曲面 :F1 ( 拉 伸 1; 本 
名 BASE: 曲面 :F2n0 ( 控 伸 _11; ss 


约束 闫 型 


平移 仿 移 
晶 旋转 轴 0.00 反问 
新 建 集 


状 计 


9.5.8 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.5.7 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.5.9 所 示 。 


刁 Connection 2 [和 弛 市 已 启用 
轴 对 齐 
囊 平 称 芍 囊 类 型 
如 TDRnz: 曲 面 :Fi 扩 伸 1 | 下 重生 | 
a EhSE: 曲面 :F10 ( 拉 伸 3) | 篇 区 
晶 旋转 轴 0.00 反 请 
并 部 


9.5.9 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 束 二 界面 中 单 击 吕 旋 苇 儿 选项， 分 别 选 取 图 9.5.10 中 的 两 个 
平面 为 旋转 轴 参 考 。 


选取 送 两 个 平面 


~ 


9.5.10 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 总 置 界面 右 侧 当前 全 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 80.6， 并 按 
Enter 键 确认 ， 然 后 单 击 L 入 钮 ， 选 中 呵 忆 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.5.11 所 示 。 
(6) 单 击 操控 板 中 的 妾 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


己 Conmection 2 (生活) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 ee 
平 秘 180.6B | | 2 ||30.6 
施 转 轴 下 直 雪 位 置 。” 


| 邮 ITmnz: 曲 面 :Fi 昱 伸 _1 Ff 启用 重新 生成 和 
各 BASE: 曲面 : 瑟 拉 伸 4) 


[| 量 小 限制 -180.0 
[| 量 去 限制 180.0 
动 矿 尾 性 > 


新 建 集 


9.5.11 设置 位 置 参 数 
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Step6. 引入 元 件 arm.prt 并 将 其 调整 到 图 9.5.12 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 


4 


_ -了 ”这 两 个 柱 面 


9.5.12 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
Step7. 创建 arm 和 link01 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 用 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 下 豆 按钮 ， 分别 选 取 图 9.5.12 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.5.13 所 示 。 


局 Connmection 3 (生活 ) 2 区划 已 启用 
中 轴 对 齐 0 
吕 :曲面 :了 2 旷 伸 2 | 
有 IITNED1 :曲面 :F1 拉 伸 1; a 
平移 仿 称 
日 旋转 轴 0. 00 上 掺 符 
状况 


9.5.13 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.12 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.5.14 所 示 。 


局 Conmection 3 (生活 ) 各 市 已 启 用 
轴 对 齐 
昌平 迄 欧 束 类 型 
万 eh: 曲面 :F1 拉 伸 4) | | | 重合 jv 
名 rE01: 曲面 :1 拉 伸 1 信和 
日 证 转 轴 0.00 本 | 
状况 
= 完成 连接 定义 。 


9.5.14 ”定义 “平移 ”约束 
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Step8. 创建 arm 和 link01 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 束 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 学 加 性 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 二 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.15 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 吾 喜 界面 如 图 9.5.16 所 示 。 


放大 图 
< 吉 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 一 -一 
= = = 选取 这 两 个 柱 面 


9.5.15 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


世 Connection 3 千 肯 ) 约束 已 启用 
局 Correctiorn 4 【圆柱 ] 
中 轴 对 齐 约束 天 于 
gg AR: 曲面 :Fz ( 拉 仲 _2) ss 
代 rINED2: 曲 面 :下 科 伸 1 六 站 
BB Translatiornl 0.00 | 
BB Rotationl 状 襄 
新 建 人 完成 连接 定义 。 


图 9.5.16 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 叹 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 

Step9. 引入 元 件 sliderprt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.17 所 示 的 位 置 。 

Step10. 创建 slider 和 base 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 区 渭 歇 选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 剖 置 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.17 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 剖 豆 界面 如 图 9.5.18 所 示 。 
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轴 对 齐 : 选取 


图 9.5.17 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


EE Connection 5 上 有 有 块 ) 约 囊 已 启用 
中 轴 对 齐 
人 sLIDER: 进 :F2 (本 圆 角 _1: 


芍 束 类 型 


全 Baszg: 过 :713 拉 伸 _4) [LT 重合 
日 平稳 轴 i -| 反 痛 | 
状况 
Tr 元 成 连接 定 兴 。 


图 9.5.18 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.17 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 放置 界面 如 图 9.5.19 所 示 。 


局 Connectionr 5 1 月 块 ) 芍 囊 已 启用 
轴 对 齐 el 
国 加 二 合 
坑 称 
平移 轴 0.00 "| 捅 和 里 | 
状况 
新 建 集 | 完成 连接 定义 。 


图 9.5.19 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 总 置 界面 中 单 击 平稳 辆 选项 ， 选 取 图 9.5.20 所 示 顶 点 和 平 
面 为 平移 轴 参 考 。 
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选取 此 平面 、、 ~ 


SN 1 
AN 


选取 此 顶点 - ~! 


图 9.5.20 


(5) 设置 位 置 参数 。 在 茂 置 界面 右 侧 | 
Enter 键 确认 ， 如 图 9.5.21 所 示 。 


是 Commection 5 1 月 块 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
旋转 |-63.9 下 || 六 六 | 0.0 
平 乏 轴 | 本 下 雪人 世 置 了 


呈 3LIDER: 顶 点 :过 :Fl ( 拉 但 ”站 启用 重新 生成 什 


加 BASE: 曲面 :FS ( 拉 坤 _1) 门 最 小 限制 -1000000.0 


[| 最 大 限制 1000000.0 
| 动态 尾 性 >> 
新 建 集 


图 9.5.21 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step11. 引入 元 件 link03.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.22 所 示 的 位 置 。 


图 9.5.22 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step12. 创建 link03 和 link02 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 玻 吝 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.5.22 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.5.23 所 示 。 


局 Conmection B 许 肖 ] 区 上 束 已 启用 


中 铀 对齐 加 不 类 型 
gg LINED3: 曲面 :了 3( 控 伸 2 一 


名 LINED2: 曲面 :F1 ( 拉 伸 1; 二 二 S 
平移 偏 移 
@ 旋转 轴 0.00 捕 向 
状况 
人 完成 连接 定义 。 


图 9.5.23 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.22 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
9.5.24 所 示 。 


辐 Comection B (外 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 
让 平移 约束 类型 


jg LIHKD3: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1; [重合 
名 LINKD2: 曲面 :F1 ( 拉 伸 1: 篇 区 
目 诈 转 轴 0D. 00 度 疝 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 
图 9.5.24 定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 link03 至 图 9.5.25 所 示 的 位 置 。 


元 件 Link03 


图 9.5.25 ”调整 模型 位 置 


328 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step13. 创建 arm 和 link01 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 总理 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 学 加 性 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 台 址 按钮， 分别 选 取 图 9.5.26 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 此 时 吾 副 界面 如 图 9.5.27 所 示 。 


选取 这 两 个 杜 面 = ~- 


9.5.26 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


外 Conmectionm B [和 i) 芍 束 已 启用 
己 Connection 7 【圆柱 ) | 
中 轴 对 齐 ee 


[ 劲 Trans: 曲 面 :Fl 昱 伸 .1] | | | 重合 
彻 SEE 曲面 :本 的 伸 2 jo 


昌平 称 轴 0.00 | 
晶 旋转 轴 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.5.27 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step14. 引入 元 件 wheel.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.28 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 
这 两 个 柱 面 
SS ~ 


、 


、，! 放大 图 
a 


” | 


平移 ， 选取 这 两 个 平面- - 


9.5.28 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step15. 创建 base 和 wheel 之 间 的 销 连接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 共 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 玻 豆 按钮， 分 别 选取 图 9.5.28 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.29 所 示 。 


局 Connection 8 [四 ) 芍 束 已 启用 
中 轴 对 齐 a 
部 WEEL: 曲面 :了 5 ( 控 伸 _11 [站 于 
加 BASE: 曲面:F19 ( 拉 伸 _10; 电 
平移 a 
族 转 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.5.29 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.28 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.5.30 所 示 。 


辐 Comection 8 性 肖 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 
中 平 穆 约束 类型 


亨 和 j WHEEL: 曲面 :F5 ( 控 伸 _1) [LU 重 台 | 
吧 BasE: 曲面 :75 ( 拉 伸 _1) 偏 移 
目 旋转 轴 D0. 00 语 辕 


状况 
新 建 入 完成 连接 定名 。 
图 9.5.30 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 wheel 至 图 9.5.31 所 示 的 位 置 。 


元 件 wheel 


图 9.5.31 调整 模型 位 置 


(5) 单 击 操控 板 中 的 六 按钮， 完成 连接 的 创建 。 
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Step16. 引入 元 件 link04.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.5.32 所 示 的 位 置 。 


一 一 -一 一 一 -一 一 -|i 


轴 对 齐 : 选取 
这 两 个 柱 面 


六 
-一 -十 


平移 ， 选 取 这 两 个 平 而 二 - 


9.5.32 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
Step17. 创建 lnk04 和 wheel 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 用 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ,分别 选 取 图 9.5.32 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.5.33 所 示 。 


辐 Commection 日 { 鱼 自 ) 约束 已 启用 
中 轴 对 齐 i 
加 LINED4: 曲面 :F1 ( 拉 坤 _1; [站 二 裤 
和 YEEL: 曲 面 :Pe ( 拉 伸 2) = 
平移 仿 徐 
日 证 转轴 0.00 反 疝 
状况 
WO 完成 连接 定 久 。 


图 9.5.33 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.5.32 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.5.34 所 示 。 


局 Conmection 马 {生活 ) 芍 束 已 启用 
轴 对 弄 os 
中 平移 约束 类 型 


| Lo4: 曲 面 :1( 拉 伸 1| 下 重合 
鄙 WiEEL: 曲 面 : 瑟 冬 伸 1) | | 坊 黎 
日 旋转 轴 0.00 二 -| 
状况 
和 完成 连接 定 久 。 
图 9.5.34 定义 “平移 ”约束 


(4) 调整 元 件 link04 至 图 9.5.35 所 示 的 位 置 。 
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GS 


元 件 Link04 
/ 


图 9.5.35 ”调整 模型 位 置 


Step18. 创建 slider 和 link04 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 剖 豆 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ” 字 符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 


列表 中 选择 问 加 柱 选 项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 至 皇 按钮 ， 分 别 选取 图 9.5.36 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 茂生 界面 如 图 9.5.37 所 示 。 


9.5.36 ”创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


时 Connection 名 {生肖 ) [MY 已 启用 和 集 
已 Comection_10 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 护 名 入 


六 LINKO4: 曲面 :F2 ( 拉 1 申 3: [Conmection_ 10 


EE” SLIDER: 曲面 :Fl ( 特 伸 1 | 集 类 型 
沁 圆柱 = | 友 疝 


DB Translationl 
BB Rotationl 


新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.5.37 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
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Step19. 引入 元 件 rollerprt。 

Step20. 创建 roller 和 baset 之 间 的 平面 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 中 平面 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 C 开 于 选 项 卡 。 

(2) 定义 “平面 ”约束 。 在 模型 树 中 选取 rollerr 中 的 基准 平面 DTM1 和 base 中 的 基准 
平面 FRONT 为 “平面 ”约束 的 参考 ， 此 时 ， 刘 下 界面 如 图 9.5.38 所 示 。 


局 Connection ll (平面 ) 光束 已 且 用 


中 平面 i 
时 和 ROLLER: DTW1 :F2 (基准 平 | 。 一 


到 BhsE :FRONT:F3 (基准 平生 卫生 全 ” 
日 平 移 灿 1 偏 称 
a 0.00 a =| 
日 旋转 轴 


图 9.5.38 “放置 ”界面 


(3) 将 模型 显示 切换 到 FRONT 视图 ， 调 整 roll_part 的 位 置 大 致 如 图 9.5.39 所 示 。 


图 9.5.39 ”调整 模型 位 置 


(4) 单 击 操控 板 中 的 妆 按钮， 完成 平面 连接 的 创建 ， 

Step21. 再 生 模型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 ~ 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 痊 ， 再 生 
机 构 模 型 。 

Task3. 定义 仿真 与 分 析 

Step1. 进入 机 构 模 块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 生动 区 域 中 的 “机 构 ” 按 钮 3， 进 
入 机 构 模块 。 


Step2. 定义 凸轮 连接 1。 
(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 此 呈 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 
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构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 Yi 自 动迁 捍 复 选 框 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 _ 绚 下 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 口 吏 2 选项 卡 ， 
选取 图 9.5.41 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 _ 绚 下 按钮 。 


选取 此 曲面 、 
\ 


\ 


选取 此 曲面 一 ”5 


9.5.40 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 9.5.41 定义 “凸轮 2” 的 参考 


(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 履 造 选项 卡 设置 
图 9.5.42 所 示 的 参数 。 


凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


图 9.5.42 ”定义 凸轮 连接 属性 


(5) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 | 列 定 | 按钮 。 

Step3. 定义 凸轮 连接 2。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 所 上 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 
构 连 接 定 义 ” 对 话 框 。 
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(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 [Yi 目 动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 _ 绚 焉 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 口 颖 2 选项 卡 ， 
按 住 Ctrl 键 ， 选 取 图 9.5.43 所 示 曲 面 〈 共 4 个 面 ) 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 
框 中 的 _ 绚 走 按钮 。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ” 对 话 框 中 的 性 些 选项 卡 设置 
图 9.5.44 所 示 的 参数 。 


白 辊 从 动机 构 和 连接 定 久 
选取 此 上 曲面 


图 9.5.43 ”定义 “凸轮 2” 的 参考 


(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 列 定 次 

Step4. 定义 凸轮 连接 3。 

(1) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 名， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 
构 连接 定义 ”对 话 框 。 

(2) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 呵 自动 选择 复 选 框 ， 选 取 图 9.5.40 所 示 曲 
面 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 | 确定 按钮 。 

(3) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 西 纶 ?选项 卡 ， 
选取 图 9.5.45 所 示 曲 面 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确 下 按钮 。 

(4) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 尾 任 选项 卡 设置 
图 9.5.46 所 示 的 参数 。 
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凸 索 只 动 村 构 连 接 走 义 


Cam Follower3 


选取 此 曲面 


图 9.5.45 ”定义 “凸轮 2” 的 参考 图 9.5.46 “定义 凸轮 连接 属性 


(5) 单 击 “凸轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 “确定 按钮， 

Step5. 定义 质量 属性 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “质量 属性 ”按钮 地， 系统 弹出 “质量 属性 ” 
对 话 框 。 

(2) 选择 参考 类 型 。 在 参考 类型 下 拉 列 表 中 选择 装配 选项 。 

(3) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 上 单 击 选取 整个 装配 为 参考 。 

(4) 定 义 密度 。 在 焉 尝 国 性 下 拉 列 表 中 选择 宣 坚 选项 , 在 文本 框 中 输入 密度 值 7.8500e-09， 
按 Enter 键 确认 。 

(5) 单 击 | 区 定 ,按钮 ， 完 成 质量 属性 的 定义 。 

Step6. 议 置 重力 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 条 件 区 域 中 的 “重力 ”按钮 皮 ， 系 统 弹 出 “重力 ”对 话 框 。 

(2) 设置 重力 方向 。 在 方 应 区 域 中 设置 X=0，Y=-1， Z=0， 分 别 按 Enter 键 确 认 ， 此 
时 重力 方 癌 如 图 9.5.47 所 示 。 


图 9.5.47 重力 方向 
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(3) 单 击 .确定 _ 按钮， 完成 重力 的 设置 。 

Step7. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 生动 ”区 域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 锅 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 刁 不 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 


这 曙 护 钮 ， 关 闭 “ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step8. 设置 初始 条 件 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 属性 和 和 条件 区 域 中 的 “初始 条 件 ” 按 钮 下 ， 系 统 弹 出 “初始 条 件 定 
义 ” 对 话 框 。 

(2) 在 孔明 下拉 列表 中 选择 加 shotl 为 初始 位 置 条 件 ， 然 后 单 击 字 按钮 。 

(3) 单 击 本 下 按钮 ， 完 成 初始 条 件 的 定义 。 

Step9. 定义 伺服 电动 机 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 .PP ， 系 统 弹出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.5.48 所 示 的 连接 为 参考 对 和 象 。 


选 此 连接 


挛 一 一 一 一 一 


图 9.5.48 ”选取 参考 对 象 


(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “伺服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 团 席 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
轴 设 置 ”按钮 好 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 壬 度 选 项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 
置 A=50。 

(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 注定 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 

Step10. 定义 动态 分 析 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 旬 析 ~ 区 域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ， 系 统 弹 出 “分 析 定 义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 分 析 类 型 。 在 项 于 下 拉 列 表 中 选择 动 达 选项 。 

(3) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 持续 时 间 文本 框 中 输入 值 5， 在 荐 国文 本 框 中 输 
入 值 100。 

(4) 定义 初始 配置 。 在 要 配置 区域 中 选择 加 初始 条 件 状态 ; 单 选 项 。 

(5) 定义 外 部 载荷 。 单 击 外 部 载 背 选项 卡 ， 选 中 加 启用 所 有 摩 深 和 [局 用 重力 复 选 框 。 

(6) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 轰 行 。 按钮 ， 查 看 机 构 的 运行 
状况 。 

(7) 单 击 二 清正 完成 运动 分 析 。 

Step11. 保存 回放 结 

(1) 单 击 术 构 功能 选项 卡 分 折 "区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按 钮 加 ， 系 统 弹出 “保存 分 析 结果 ”对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 且 保存. 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step12. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹 出 “动画 ”对 话 框 ， 

(2) 单 击 “回放 ”对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 博 获 ... |， 系统 弹 出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 葡 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “AUTO_ARM.mpg” 查 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 半 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 土 负 
按钮 关闭 对 话 框 。 

Task4. 测量 机 械 手 的 速度 

Step1. 定义 测量 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 ” 甸 析 ~” 区 域 中 的 “测量 ”按钮 并 ， 系 统 弹 
出 “测量 结果 ”对 话 框 。 

(2) 新 建 一 个 测量 。 单 击 口 按钮 ， 系 统 弹出 “测量 定义 ”对 话 框 ， 在 该 对 话 框 中 进行 
下 列 操作 : 

@ 输入 测量 名 称 ， 或 采用 默认 名 。 

@ 选择 测量 类 型 。 在 二 可 时 下 拉 列 表 中 选择 条 度 选 项 。 

@) 选取 参考 点 。 选 取 图 9.5.49 所 示 的 点 为 测量 参考 点 。 

@ 选取 评估 方法 。 在 对 舍 二 下 拉 列 表 中 选择 EBDEIS 
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加 单 击 “测量 定义 ”对 话 框 中 的 。” 绚 焉 ” 掖 钮 ， 系 统 立即 将 measurel 添加 到 “测量 
结果 ”对 话 框 的 列表 中 。 


选取 此 后 


ea 
” 


ea 


9.5.49 ”选取 参考 对 象 


(3) 选取 测量 名 称 。 在 “测量 结束 ”对 话 框 的 列表 中 选择 wssmel 。 

(4) 选取 运动 结果 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 “结果 集 ” 中 ， 选 择 国 alysisDerinitionl 。 

(5) 绘制 测量 图 形 。 在 “测量 结果 ”对 话 框 的 顶部 单 击 芭 按钮， 系统 便 开 始 测量 ， 并 
绘制 测量 的 结果 图 ， 如 图 9.5.50 所 示 ， 该 图 反映 在 运动 学 分 析 国 吕 aysisesiaisieal 中， 活塞 
的 速度 与 时 间 的 关系 。 


150 .00 
Lr] 
EE 
100 00 
s0. 00 
og_00 
O00 O50 1o0 150 200 22250 300 F350 400 4650 5.00 
时 间 [ 六 ] 
AnglesisbDefinitianl: :measorel imm / see) 


9.5.50 “图 形 工具 ”对 话 框 
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(6) 关闭 “图 形 工具 ”对 话 框 。 

(7) 单 击 土 疼 按钮， 关闭 “测量 结果 ”对 话 框 。 

Task5. 绘制 机 械 手 的 轨迹 曲线 

Step1. 选择 命令 。 在 机 构 功能 选项 卡 中 选择 ” 邯 析 ”= 办 轨迹 曲 贱 命令 ， 系 统 
弹出 “轨迹 曲线 ”对 话 框 。 

Step2. 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 选取 base 为 “ 纸 零 件 ” 选取 图 9.5.49 中 的 顶点 为 参 
考 对 象 。 

Step3. 选取 运动 结果 。 在 “轨迹 曲线 ”对话 框 的 “结果 集 ” 中 , 选择 国 加 alysisDefinitionl， 

Step4. 单 击 “ 轨 迹 曲线 ”对 话 框 中 的 豆 正 按钮， 系统 即 在 机 构 中 显示 轨迹 曲线 ， 并 
在 纸 零件 中 创建 一 个 基准 曲线 特征 ， 如 图 9.5.51 所 示 。 


图 9.5.51 轨迹 曲线 


Step5. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 操作 * 区 域 中 的 “重新 生成 ”按钮 给 ， 再 生机 
构 模 型 。 
Step6. 保存 机 构 模 型 。 


9.6 ”牛头 刨床 机 构 仿 真 


范例 概述 : 

本 范例 将 介绍 牛头 人 刨床 机 构 运 动 仿真 的 操作 过 程 ， 该 仿真 实例 中 综合 运用 了 多 种 第 见 
机 构 ， 有 齿轮 机 构 、 蜗 轮 蜗 杆 机 构 、 间 加 机 构 、 和 市 传动 机 构 、 急 回 机 构 、 摆 动机 构 、 同 轮 
连接 和 3D 接触 连接 等 ， 是 一 个 较为 全 面 的 综合 范例 ， 在 学 习 时 应 细心 体会 。 机 构 模 型 如 图 
9.6.1 所 示 ， 读 者 可 以 打开 视频 文件 D:\creo2.16\work\ch09\ch09.06\ok\ SHAPER_ASM.mpsg 
查看 机 构 运 行 状况 。 
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9.6.1 ”牛头 刨床 机 构 


Task1. 创建 电动 机 子 装配 


Step1. 将 工作 目录 设置 至 Di:\creo2.16\work\ch09\ch09.06\。 

Step2. 新 建文 件 。 新 建 一 个 次 配 模型 ， 命 名 为 motor_asm， 选 取 mms-asm-dsi 可 模板 。 

Step3. 引入 第 一 个 元 件 motor_body.prt， 并 使 用 上 刁 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step4. 引入 第 二 个 元 件 motor_wheel.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.2 所 示 的 位 置 。 

Step5. 创建 motor_body 和 motor_wheel 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 仿 下 按钮 ， 分 别 选取 图 9.6.2 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.3 所 示 。 


平移 ， 选 取 这 两 个 平 而 


\ 
外 对 齐 ， 选 取 这 两 个 柱 面 Y 
9.6.2 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Connectionr 1 (和 ) 约束 已 启用 

品 轴 对 齐 a 
0 NOTOR_WHEEL: 曲面 :FS 加 四 
| 是 二 NoTOR_B0DY: 曲面 :79 入 | ss 
平移 人 

旋转 轴 0.00 | 

状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.3 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
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(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.2 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.6.4 所 示 。 


Connection 1 攻 肯 ) 光束 已 且 用 
钠 对 这 
日 平移 约束 类 型 


名 MOTOR_WHEEL: 曲面 :F8 ( 批 加 可 重合 |w 
加 | MOTOR_BonY: 曲面 :79 [ 拉 | 仿 筷 


昌 旋转 轴 0.00 皮 阿 
状况 
和 完成 注 接 定 欠 。 


图 9.6.4 定义 “平移 ”约束 


(4) 单 击 操控 板 中 的 半 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.5 所 示 。 


图 9.6.5 ”完成 连接 的 创建 


step6. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 ， 最 后 关闭 模型 
Task2. 创建 工作 台子 装配 


Step1. 狐 建文 件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 命 名 为 table_asm， 选 取 mms-asm-dassi 枉 模板 。 

Step2. 引入 第 一 个 元 件 table_bodyprt， 并 使 用 只 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 第 二 个 元 件 table_gear.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.6 所 示 的 位 置 。 

Step4. 创建 motor_body 和 motor_wheel 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 玻 音 按钮， 分 别 选 取 图 9.6.6 中 的 两 个 柱 
面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.7 所 示 。 
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平移 ， 选 取 这 两 个 平面 


[OCS > 


| 放大 图 
六 ”7 ” 


二 二 .ia 


轴 对 齐 ， 选 取 这 上 挨个 柱 面 
9.6.6 创建“ 销 (Pin)” 连 接 


cde I 出 | 约 囊 已 启用 
A 约束 类 型 

四 | 重合 

坑 称 

0.00 | 上 反 辣 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.7 定义 “ 轴 对 章 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.6 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 图 
9.6.8 所 示 。 


局 Corrmectior 1 生肖 ] 约 囊 已 启用 
ee 

加 页 TABLE_6 址 :曲面 :75 昱 人 | 重合 |” 
名 TABLE_BODY: 曲面 :了 2( 导 (| |， 博物 

9 旋转 得 0.00 I 及 自 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.8 定义 “平移 ”约束 
(4) 单 击 操控 板 中 的 妆 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.9 所 示 。 


图 9.6.9 ”完成 连接 的 创建 
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step5. 再 生机 构 模型 ， 然 后 保存 机 构 模 型 ， 最 后 关闭 模型 
Task3. 创建 平移 机 构 子 装配 


Step1. 新 建文 件 。 新 建 一 个 装配 檬 型 , 命名 为 translation_mech_asm， 选 取 "mns_asm_desien 
模板 。 

Step2. 引入 第 一 个 元 件 translation_mech_base.prt， 并 使 用 上 且 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 

Step3. 引入 第 二 个 元 件 translation_mech_slider.prt,， 并 将 其 调整 到 图 9.6.10 所 示 的 位 置 。 


旋转 ， 选 取 这 两 个 平面 
-i 


aP 


nn 


图 9.6.10 创建 滑 块 〈Slider) 连接 


Step4. 创建 translation_mech_base 和 translation_ mech_slider 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 痊 当选 项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 ， 型 吾 选项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.10 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 站 豆 界面 如 图 9.6.11 所 示 。 


辐 Comection_1 (前 块 ] 芍 束 已 启用 

晶 轴 对 主 
而 芍 束 状 型 
2 有 TRANSLATION WECH_SLIII 
BY TRANSLATION_ MECH_BASE: [| 三 

旋转 坑 称 
器 平移 轴 0.00 | 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.11 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.10 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 莫 站 界面 如 图 9.6.12 所 示 。 


344 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


辐 Comection 1 前 块 ) 区 上 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 旋转 约束 尖 型 
万 TRANSLATION NECH_SLIIH LU 重合 
| | TRANSLATION MECH_BASE 坊 移 
日 平 逢 轴 本 性 阿 
状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.2.12 “放置 ”界面 


(4) 将 元 件 translation _mech slider 移动 到 图 9.6.13 所 示 的 大 致 位 置 。 


图 9.6.13 ”调整 模型 位 置 


(5) 单 击 操 控 板 中 的 妆 按钮 ， 完 成 滑 块 连接 的 创建 。 
Step5. 再 生机 构 模 型 ， 然 后 保存 机 构 模型 ， 最 后 关闭 模型 。 
Task4. 创建 机 构 总 装配 


Step1. 狐 建 文件 。 狐 建 一 个 装配 模型 ， 合 名 为 shaper_asm， 选 取 mns_asm_dssi 配 模板。 
Step2. 引入 第 一 个 元 件 bodyprt， 并 使 用 抽 默认 约束 完全 约束 该 元 件 。 
Step3. 引入 电动 机 子 组 件 motor_asm.asm， 并 将 其 调整 到 图 9.6.14 所 示 的 位 置 。 


“重合 ”约束 (一 ); “重合 ”约束 (二 ); 
这 两 个 平面 重合 {4 这 两 个 平面 重合 
1 


/ 


“重合 ”约束 (三 )， 
这 两 个 平面 重合 、、 
\ 1 


9.6.14 创建 刚性 〈Risgid) 连接 
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Step4. 创建 body 和 motor_asm 之 间 的 刚性 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 七 刚性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 | 下 时 选项 卡 。 
(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 选择 - 下 全 选项， 选取 图 9.6.14 


所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 此 时 臣下 界面 如 图 9.6.15 所 示 。 


日 集 ! 向 性 i [Yi 约束 已 启用 


重合 
at 和 弄 | 
号 MOTOR_B0DY: 曲面 :78 (村 | 下 到 
加 和 | 8007 : 曲面 :F10 ( 控 伸 8 eS = 
坊 称 


时 新 建 和 约束 
0.00 | 


新 建 集 部 分 约束 


图 9.6.15 “放置 ”界面 


(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 茂 直 界面 中 单 击 串 新 建 约 出 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重合 选项 ,选取 图 9.6.14 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ,此 时 恋 直 界 


面 如 图 9.6.16 所 示 。 
局 集 1 (生性) MY 约束 已 启用 
-a 约 囊 闪 型 
于 重合 


同和 MOTOF_BODY: 曲面 :FS ( 拉 
名 BoDY: 曲面 :F8 ( 控 伸 6) 偏 移 


中 新 建功 束 庶 疝 


状况 
新 建 集 部 分 约束 


图 9.6.16 “放置 ”界面 


(4) 定义 “重合 ”约束 (三 )。 参 考 步 双 (3) 选取 图 9.6.14 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 ， 此 时 训 豆 界面 如 图 9.6.17 所 示 。 


已 集 ! 向 性 ; [Mf 约束 已 启用 

重合 

Ee 约束 类 型 

中 重合 _ 重合 Y 
和 MOTOR_FonDY: 曲面 :F8 ( 拉 区 
鲁 3007 :曲面 :76 ( 拉 伸 6) DO 后 疝 

新 建 约束 
I 完全 约束 


图 9.6.17 放置 界面 
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(5) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.18 所 示 


图 9.6.18 ”完成 连接 
Step5. 引入 元 件 coupling_wheel.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.19 所 示 的 位 置 。 
Step6. 创建 coupling_wheel 和 body 之 间 的 销 连 接 。 
(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 ， 束 下 按钮， 分别 选取 图 9.6.19 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 砷 对 齐 ” 约 束 参考 ， 如 图 9.6.20 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 平移 : 选取 这 两 个 平面 
A 


图 9.6.19 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmmection 2 [四 ) 光束 已 所 用 
0 
万 couPLING WHEEL: 曲 面 :FE 二 一 
各 BonY: 曲面 :F17 ( 拉 伸 _15; 二 到 
平移 
日 旋转 轴 0.b0 尺 冉 
I 完成 连接 定义 。 


图 9.6.20 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.19 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.21 所 示 。 


女 筷 二 
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约束 已 启用 
轴 对 齐 
卡 平移 约束 类 型 
同和 COUPLING_WHEEL: 曲面 :| 重合 Y 
人 500Y : 曲面 :F8 ( 拉 伸 _6) 偏 移 
昌 旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.21 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 于 界面 中 单 击 吕 施 转 灿 选项 ， 选 取 coupling_wheel 中 的 基 
准 平面 DTM3 和 body 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参 数 。 在 刘 生 界面 右 侧 当 前往 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确 认 ， 然 后 单 击 _ _ 闪 按 钮 ;选中 呵 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.22 所 示 。 


辐 Connection 2 {月 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 于 齐 

平移 0.0 和 0.0 

旋转 轴 莘 置 零 位 置 


EY COUPLING WHEEL: DTH3:F] Wf 启用 重新 生成 值 
BODY: DTN2:F19 ( 共 准 平面 ) 丫 最 小 限制 -180.0 


[| 最 去 限制 180.0 


动态 尾 性 >》 
新 建 集 


图 9.6.22 设置 位 置 参数 


(6) 单 击 操 控 板 中 的 等 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.23 所 示 


图 9.6.23 ”完成 连接 的 创建 


Step7. 引入 元 件 coupling_gear.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.24 所 示 的 位 置 。 
Step8. 创建 coupling_gear 和 body 之 间 的 销 连 接 。 
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(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 匡 销 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.24 中 的 两 个 
位 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.25 所 示 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 往 面 


”| 
这 两 个 平 丽 2 


9.6.24 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


局 Conmection 3 (生活 ) 区 训 已 启用 
中 针对 这 | 
| couPLING_GEAR: 曲 面 :F3 一 一 
寺 BonY: 曲面 :F18 ( 拉 伸 _16; ss 
平移 坟 移 
日 旋转 轴 0.00 反问 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.25 定义“ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.24 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.26 所 示 。 


是 Connection 3 徊 肖 ] 芍 束 已 启用 
灿 对 潮 es 


| ee 
En COUPLING WEAR: 曲面 :F4 | 回国 章 宫 "= 


| 名 BonY :曲面 :718 控 伸 _16; | 坊 移 
旋转 轴 0.00 皮疹 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


图 9.6.26 定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 不 喜 界面 中 单 击 口 族 转轴 选项 ， 选 取 coupling_wheel 中 的 基 
准 平面 DTM4 和 body 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 
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(5) 设置 位 置 参数 。 在 下 豆 界面 右 侧 当 前 负重 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 _ 逆 按钮 ， 选 中 省 启用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.27 所 示 。 


国 Conmection 3 {月 ) 当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
. 00 i >> 0.0 
旋转 轴 各 在 寺 位置 ，“ 


| 时 CouPLING_GEAR: DTH4:F1f| Ff 自 用 重新 生成 全 
| BonY :0TM2:F19 基准 平生 门 最 小 限制 


-180.0 
[| 最 坟 限制 180.0 


动态 尾 性 >》 
新 建 集 


色 9.6.27 设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 溉 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.28 所 示 。 


图 9.6.28 ”完成 连接 的 创建 
Step9. 引入 元 件 spline.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.29 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 本 而 沾 仁和 平移 轴 : 选取 这 两 个 表面 
ce \ 


/ 


9.6.29 创建 圆柱 《Cylinder) 连接 


Step10. 创建 spline 和 body 之 间 的 圆柱 连接 。 
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(1) 在 连接 列表 中 选取 英 图 性 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 _ 臣 喜 选项 卡 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.29 所 示 的 两 个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 让 豆 界面 如 图 9.6.30 所 示 。 


局 Connection 4 【圆柱 ) 
昌 轴 对 齐 


Gg SPIE 曲面 -FI CS | 的 
到 8007 : 曲面 :F17 ( 拉 伸 _15; 四 
平移 轴 仿 移 
和 0.00 反 壬 
新 建 集 


状况 


图 9.6.30 “放置 ”界面 


(3) 设置 平移 轴 参 考 。 在 下 瑟 界面 中 单 击 吕 平移 灿 选 项 ， 选 取 图 9.6.29 所 示 的 两 个 平 
面 为 平移 轴 参考 。 


(4) 设置 平移 轴 位 置 参 数 。 在 下 电 界面 右 侧 当 前 和 图 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 63 (如 


果 方 向 相反 则 为 负 值 ), 并 按 Enter 键 确认 ; 单 击 。 ** 


此 时 下 豆 界面 如 图 9.6.31 所 示 。 


加 Correctior 二 【圆柱 ) 
轴 革 齐 
平 称 轴 


各 SFLIIE: 曲面 :F1 (合并) 
i 300Y : 曲面 :F8 拉 伸 6) 
日 旋转 轴 


新 建 集 


图 9.6.31 


| ] 最 小 限制 


按钮 , 选中 加 自用 重新 生成 值 复 选 框 ， 


当前 位 置 


63.0 


二 置地 位 下 
[WT 自用 重新 生成 值 


盏 


| 最 本 限制 


动态 尾 性 >》 


“放置 ”界面 


(5) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 ， 恋 下 界面 中 单 击 吕 旋 苇 负 选项 ， 在 模型 树 中 选取 spline 中 的 
基准 平面 DTM1 和 body 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 人 参考。 


(6) 设置 位 置 参数 。 在 四 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 


键 确 认 ; 单 击 


六 六 


按钮 ， 选 中 9 和 用 重新 生成 值 复 选 枉 ， 此 时 六 吉 界面 9.6.32 所 示 。 
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己 Connection 4 【圆柱 ) 当前 位 置 草 新 生成 但 
轴 革 齐 
3 i0.0 一 2 0.0 
证 转轴 发 置 专 食 置 (， 
SPLINE.DTM1.F15 (基准 平面) ”Ff 启用 重新 生成 值 
同和 300Y :DTM2:F19 ( 莫 准 平 务 四 最 小 限制 -180.0 
[| 最 去 限制 180.0 
动态 属性 >> 


新 建 集 


图 9.6.32 “放置 ”界面 

(7) 单 击 操控 板 中 的 尖 按 钮 ， 完 成 圆柱 连接 的 创建 。 

Step11. 引入 元 件 bar.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.33 所 示 的 位 置 (在 模型 树 中 隐藏 元 件 
spline、coupling_wheel 和 coupling_gear )。 

Step12. 创建 bar 和 body 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 下 豆 按钮 ， 分 别 选取 图 9.6.33 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 草 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.34 所 未。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


平移 ， 选 取 这 两 个 平 耐量 
9.6.33 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 


辐 Connection 5 全 月) 光束 已 启用 
中 四 对 齐 -一 一 一 一 一 而 六 型 
好 BAR: 曲面 :F1 ( 近 伸 _1) Ps 
各 BonY: 曲面 :P26 ( 拉 伸 21; 十 有: 


平移 偏 欧 
@ 旋转 轴 0.00 反 壬 
新 建华 


状况 


图 9.6.34 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
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(3 ) 定义 6 M7 移 ” 约束 。 
图 9.6.35 所 示 。 


分 别 选取 图 9.6.33 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


局 Conmnectiomnr 5 (四) 约 惠 已 自用 
轴 对 齐 
昌平 特 芍 事 类 型 
鄙 34E: 曲 面 :天 习 伸 1) [重合 |w 
| 同和 3007 : 曲面 :F27 ( 拉 坤 _22; 仿 区 
日 旋转 轴 0.00 反 符 
新 建 集 


状况 


9.6.35 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 设置 旋转 轴 参 考 。 在 下 所 界面 中 单 击 品 族 苇 轴 选 项 , 选取 bar 中 的 基准 平面 DTMI 
和 body 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 参 考 。 

(5) 设置 位 置 参数 。 在 总 页 界面 右 侧 汪 前 信 置 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 0， 并 按 Enter 
键 确认 ， 然 后 单 击 ”按钮 ， 选 中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 枉 ， 如 图 9.6.36 所 示 。 


国 Connection_ 5 {外 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 

办 对齐 一 
平 称 0.D 0.0 
旋转 轴 | 种 置 零 位 置 7 
BEAR: DTH1 :FS 莽 准 平面 } | [Wf 启用 重新 生成 值 
| eal BODY: DTM :了 二 [基准 平面 器 最 小 限制 -180 0 

[| 最 大 限制 180.0 

动态 尾 己 


新 建 集 


图 9.6.36 设置 位 置 参 数 
(6) 单 击 操控 板 中 的 畦 按钮， 完成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.37 所 示 


图 9.6.37 “完成 连接 的 创建 
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Step13. 引入 元 件 sliderprt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.38 所 示 的 位 置 〈 在 柑 型 树 中 隐 殖 元 件 
body 和 motor_asm， 取 消 隐 藏 元 件 spline、coupline_wheel 和 coupling_gear )。 


生计 革 和 | _ > 旋转 : 选取 这 两 个 平面 


-> 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 


”| 
PA 
Pd 


9.6.38 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


Step14. 创建 slider 和 bar 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 时 癌 吕 选项， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 站 豆 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.38 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 束 走 界面 如 图 9.6.39 所 示 。 


局 Connection B 1 前 块 ) 芍 束 已 启用 
Pe 约束 类 型 
| 呈 SLIDER: 过 :F2 ( 拉 伸 _2) [站 二 
有 Bi: 过 :Fl ( 控 伸 _1) 
旋转 a 
平 称 轴 0.00 户 疝 
状况 
让 完成 连接 定义 。 


9.6.39 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.38 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 臣下 界面 如 图 9.6.40 所 示 。 


辐 Comection B 前 块 ) 光束 已 息 用 
轴 对 齐 i 
日 旋转 芍 束 类 型 


| 晤 和 SLIDER: 曲面 :FP2 ( 拉 伸 _ 2) .| 重合 
加 BAR: 曲面 :F1 ( 拉 坤 _1) a 
日 平 称 轴 0.00 后 向 
状况 


9.6.40 “放置 ”界面 
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Step15. 创建 slider 和 coupling_wheel 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 下 二 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 汤圆 柱 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 误 下 按钮， 分 别 选 取 图 9.6.41 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 ， 草 和 界面 如 图 9.6.42 所 示 。 


mm 


9.6.41 创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


由 Connection B 0 月 块 ) 约束 已 启用 
局 Correctior 7 【圆柱 ) i 
中 轴 对 齐 芍 事 办 型 


岂 sLIDER: 曲 面 :了 3 入 伸 3 |， -二 重合 
如 COUPLIHG_WHEEL: 曲面 :Fj 启 黎 
平 称 轴 0D. 00 展 辣 


晶 旋转 轴 
新 建 集 


状况 
完成 往 控 十 必 。 
9.6.42 “放置 ”界面 
(3) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step16. 引入 元 件 ram.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.43 所 示 的 位 置 (在 模型 树 中 取消 隐藏 元 
件 body )。 


旋转 ， 选取 这 两 个 平面 


轴 对 齐 ， 选取 这 两 条 边线 < 


9.6.43 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 
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Step17. 创建 ram 和 body 之 间 的 滑 块 连接 。 
(1) 在 连接 列表 中 选取 于 前 呈 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 


菜单 中 的 | 划 生 选项 卡 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.43 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 


此 时 , 束 走 界面 如 图 9.6.44 所 示 。 


辐 Comection 8 (前 块 ] 光束 已 且 用 
人 Rn: 过 :F11 ( 冬 伸 _8) [站 二 全 
| 和 8007 :过 :735 ( 拉 伸 _25) 
旋转 起 移 
昌平 称 轴 0.00 反 生 
状 沈 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


图 9.6.44 “放置 ”界面 
(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.43 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 


时 ， 草 站 界面 如 图 9.6.45 所 示 。 


局 Connection 8 和 月 块 ) 的 市 已 所 用 
轴 对 齐 
中 话 转 | 约束 类 型 
[RMN: 曲 面 :F1( 拉 伸 1) | 二 重合 
| 凤 3007 :曲面 :P11 习 伸 9) | jg 
日 平移 轴 0D. 00 度 商 
状况 


9.6.45 “放置 ”界面 


(4) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 
Step18. 引入 元 件 rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.46 所 示 的 位 置 〈 在 模型 树 中 隐藏 元 件 


body )。 
， 轴 对 齐 ， 选取 这 两 个 柱 而 


人 


放大 图 


uD eM Me ee en el 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 
9.6.46 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step19. 创建 rod 和 bar 之 则 的 销 连 接 。 
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(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 器 销 选项 。 


(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 半 二 按钮， 分别 选取 图 9.6.46 中 的 两 个 


柱 面 为 “ 轴 对 草 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.47 所 示 。 


同 Conmeetiorn 9 和 俐 肯 ) 芍 束 已 启用 
中 四 对 型 一 一 一 间 齐 汰 型 
| 名 R00: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) se 
各 BAR: 曲面 :F1 科 伸 1) 二 
平移 偏 移 
o 旋转 轴 0. 00 反问 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 
定义 “办 对齐 ”约束 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.46 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.48 所 示 。 


9.6.47 


局 Connection 电 (和) 芍 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平 移 约束 类 型 
| 了 | 重合 |* 


| Ron: 曲 面 :F1 控 伸 1 
种 3: 曲面 :Fi ( 拉 促 _1) 偏 移 
@ 旋转 轴 0.00 | 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 久 。 


9.6.48 ”定义 “平移 ”约束 
Step20. 创建 ram 和 rod 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 襄 剖 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 帝 国 柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 开间 按钮 ， 分 别 选 取 图 9.6.49 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 至 一 界面 如 图 9.6.50 所 示 。 


一 一 


选取 这 两 个 柱 面 


创建 圆柱 〈Cylinder) 连接 


9.6.49 
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加 Commection 9 [四 ) 光束 已 且 用 
局 Connection tl0 圆柱) 
中 轴 对 章 
名 ROD: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) [站 委 S 
| RN 曲面 :FT (1 申 6 坑 秘 
BG Translationl 0.00 尺 辣 
BG Rotationl 状 襄 
新 建 集 完成 连接 定 多 。 


图 9.6.50 “放置 ”界面 
(3) 单 击 操控 板 中 的 中 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.51 所 示 。 


放大 图 


9.6.51 ”完成 连接 的 创建 


Step21. 引入 元 件 gear.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.52 所 示 的 位 置 (在 模型 树 中 取消 隐藏 元 
件 body)。 

Step22. 创建 gear 和 body 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 关 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 到 剖 按钮 ， 分 别 选取 图 9.6.52 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.53 所 未 。 


钉 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 


~ | 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 - 
9.6.52 ”创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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局 Correctior ll 虑 肖 ] 
让 轴 对 齐 


2 
Cj SEEAR: 曲面 :734 (种 出 项 ; 让 
是 和 BoDY: 曲面 :21 ( 拉 坤 _17 用 
平移 仿 称 
目 旋转 轴 0.00 | 
状 沈 
I 元 成 连接 定 尽 。 


图 9.6.53 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 


(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 
9.6.54 所 示 。 


分 别 选取 图 9.6.52 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 


局 Conmnectionr 11 ( 轩 ) 


J 束 已 启用 
轴 对 齐 
中 平移 光束 并 于 
同和 SEEAR: 曲面 :F34 绅 出 项 : | 至 全 区 
部 3007: 曲面 :F18 ( 拉 伸 _16:] | 二 区 
夏 旋转 轴 0.00 语 早 
新 建 集 


状况 


图 9.6.54 ”定义 “平移 ”约束 


(4) 设 置 旋转 轴 参 考 。 在 总 下 界面 中 单 击 吕 放 转轴 选项 ,选取 gear 中 的 基准 平面 RHGHT 
和 body 中 的 基准 平面 DTM2 为 旋转 轴 人 参考 。 

(5) 设置 位 置 参数 。 
Enter 键 确 认 ， 然 后 单 击 


在 豆 豆 界面 右 侧 当前 位 置 区 域 下 的 文本 框 中 输入 值 -5.3， 并 按 
入 按钮， 选中 喇 自用 重新 生成 值 复 选 枉 ， 如 图 9.6.55 所 示 。 


局 Connection_11 { 轩 ) 


当前 位 置 重新 生成 值 
轴 对 齐 
平移 -5.3 下 >> - 
旋转 轴 设置 零 位 置 
外 GREAR: RIGHT:F1 ( 莽 准 平 i 。 Rf 自用 重新 生成 值 
骨 FO0DY :0TH2:F19 (基准 平 盏 门 最 小 限制 i 
| 最 夫 限 制 180.0 
动态 尾 性 》> 
新 建 集 
图 9.6.55 ”设置 位 置 参 数 


(6) 单 击 操控 板 中 的 党 按 钮 ， 


完成 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.56 所 示 。 
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放大 图 


9.6.56 ”完成 连接 的 创建 


Step23. 引入 平移 机 构 子 组 件 translation_mech_asm.asm， 并 将 其 调整 到 图 9.6.57 所 示 的 
位 首 。 


“重合 ”约束 〈 三 ); 
这 两 个 平面 重合 
i、 
EE “重合 ”约束 (一 ): 
这 两 个 平面 重合 
| “重合 ” 约束 (二 )， 


“~/” 这 两 个 平面 重合 
/ 


/ 
/ 


9.6.57 ”创建 刚性 (Rigid〉 连接 

Step24. 创建 body 和 translation_mech_asm 之 间 的 刚性 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 由 到 性 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操控 板 
菜单 中 的 放置 选项 卡 。 

(2) 定义 “重合 ”约束 (一 )。 在 约束 关 型 下 拉 列 表 中 选择 工 重 各 选项 ， 选 取 图 9.6.57 
所 示 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (一 ) 的 参考 ， 

(3) 定义 “重合 ”约束 (二)。 在 ' 效 置 界面 中 单 市 国 机 本 本 简 ， 在 约束 类 型 下 拉 列 表 中 
选择 工 重 各 选项 ， 选 取 图 9.6.57 中 的 两 个 平面 为 “重合 ”约束 (二 ) 的 参考 ， 

(4) 定义 “重合 ”约束 (三)。 参 考 步骤 (3) 选取 图 9.6.57 中 的 两 个 平面 为 “重合 ” 
约束 (三 ) 的 参考 。 

(5) 单 击 操控 板 中 的 当 按 钮 ， 完 成 刚性 连接 的 创建 ， 如 图 9.6.58 所 示 。 


360 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


9.6.58 ”完成 连接 


Step25. 引入 元 件 syn_rod.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.59 所 示 的 位 置 。 


， 旋转 :选取 这 两 个 平面 


> 轴 对 齐 : 选取 这 两 条 边线 


9.6.59 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 


Step26. 创建 syn_rod 和 translation_mech_slider 之 间 的 滑 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 闪 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操 控 板 
菜单 中 的 下 豆 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.59 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 
此 时 至 皇 界面 如 图 9.6.60 所 示 。 


局 Connection 13 1 省 块 ) 光束 已 且 用 
中 轴 对 齐 各 市 尖 型 
| 中 si_R00: 过 :天 习 伸 | | | 一 
| En TRANSLATION_MECH_SLIDE 二 至 
旋转 起 移 
昌平 秘 轴 0.00 尺 里 


状况 
新 建 集 完成 连接 定义 。 


9.6.60 “放置 ”界面 
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(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.59 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 ， 蔓 站 界面 如 图 9.6.61 所 示 。 


辐 Comection 13 1 彰 块 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
让 旋转 约束 关 型 
.| 重合 


各 357H_R0D: 曲面 :F1 ( 拉 伸 _] 
名 TEANSLATION_WECH_SLIIH | 和 


日 平 乏 轴 0.00 | 
新 建 集 ET 
图 9.6.61 “放置 ”界面 
Step27. 创建 syn_rod 和 gear 之 间 的 圆柱 连接 。 
(1) 在 惑 羡 界面 下 方 单 击 “ 新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约 柬 


列表 中 选择 芝 圆柱 选项 。 
(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 到 等 按钮， 分别 选取 图 9.6.62 所 示 的 两 


个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 莽 秆 界面 如 图 9.6.63 所 示 。 


选取 这 两 个 柱 面 ~ 


放大 图 


图 9.6.62 ”创建 圆柱 《Cylinder) 连接 


外 Fornneetiorm 1l3 放 有 块 ) 约束 已 启用 
己 Connection_14 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 I 
加 | 重合 


凤 stH_RoD: 曲 面 :了 1 ( 控 伸 j] 
人 GREAR: 曲面 :P36 ( 拉 伸 2] 博物 


Translationl 0.00 | 
BB Rotationl 状 襄 
完成 连接 定义 。 


图 9.6.63 “放置 ”界面 


(3) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 


362 Creo 2.0 运动 仿真 与 分 析 教 程 


Step28. 引入 元 件 wheel.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.64 所 示 的 位 置 。 


_, 轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 
/ 


/ 


放大 图 | 


| 

PP i 

Cd 1 
民 一 


平移 ， 选 取 这 两 个 平面 


9.6.64 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 

Step29. 创建 wheel 和 body 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放 置 ” 操 控 板 的 机 械 连 接 约束 列表 中 选择 攻 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操 控 板 中 的 齐 下 按钮， 分 别 选取 图 9.6.64 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.65 所 示 。 


局 Connection 15 虞 肯 ) 光束 已 且 用 
让 轴 对 齐 
类型 
地 WEEL: 曲面 :P9 啦 伸 _) 3 


En BODY : 曲面 :F23 ( 拉 伸 _19: ls 

平 称 仿 称 
卓 旋转 轴 0.00 | 
新 建 集 完成 连接 定名 。 


色 9.6.65 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 
(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.64 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.66 所 示 。 


思 Conmnectiomn 15 (i 肖 ) 约束 已 启用 
轴 对 齐 
让 平移 约束 闪 型 


2 Wheat 曲面 :7( 促 出 项 | 下 时 全 ” 
| 钾 3007: 曲面 :F23 ( 拉 伸 _19; 篇 区 
晶 旋转 轴 DD. OU 后 千 


图 9.6.66 定义 “平移 ”约束 
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Step30. 创建 wheel 和 syn_rod 之 间 的 圆柱 连接 。 

(1) 在 总 豆 界面 下 方 单 击 “新 建 集 ”字符 ， 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连 接 约束 
列表 中 选择 学 图 性 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 _ 台 二 按钮， 分别 选取 图 9.6.67 所 示 的 两 
个 柱 面 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 此 时 计生 界面 如 图 9.6.68 所 示 。 


- 
a 
- 


选取 这 两 个 柱 面 


9.6.67 ”创建 圆柱 (Cylinder〉 连 接 


[Ft Conmnection 15 性 肯 ) A 马 自 用 和 集 
局 Correctiormr 16 【圆柱 ) 
中 轴 对 齐 集 名 称 


和 WEL: 曲 面 :Fl1 ( 控 伸 _3) [Fonnestiom 16 | 
| sn 
加 Tran=slationl Ss 圆柱 ”后 


Rotationl 


新 建 集 


Ee- 


状况 
完成 往 接 定 必 。 
图 9.6.68 “放置 ”界面 
(3) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 
Step31. 引入 元 件 screw.prt， 并 将 其 调整 到 图 9.6.69 所 示 的 位 置 。 


轴 对 齐 : 选取 这 两 个 柱 面 、 4 


放大 图 


em | 
ae 2 
一 


平移 : 选取 这 两 个 平面 | 


图 9.6.69 创建 “ 销 (Pin)” 连 接 
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Step32. 创建 wheel 和 body 之 间 的 销 连 接 。 

(1) 在 “元 件 放置 ”操控 板 的 机 械 连接 约束 列表 中 选择 共 销 选项 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 单 击 操控 板 中 的 天 各 按钮， 分 别 选取 图 9.6.69 中 的 两 个 
柱 面 为 “ 轴 对 章 ” 约 束 参 考 ， 如 图 9.6.70 所 示 。 


晤 Commection_17 ( 销 ) 区 束 已 局 用 
中 轴 对 齐 
全 scREY: 曲面 :F10 拉 伸 2 一 一 
By pop 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 二 时 
平移 
9 施 转 轴 0.00 让 符 


状况 
新 建 人 完成 和 连接 定 多 。 
图 9.6.70 ”定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 

(3) 定义 “平移 ”约束 。 分 别 选 取 图 9.6.69 中 的 两 个 平面 为 “平移 ”约束 的 参考 ， 如 
图 9.6.71 所 示 。 


思 Conmection 17 千 肖 ] 约束 已 启用 
灿 对 漠 os 
中 平移 约 囊 关 型 


gy scREY: 曲面 :Fl12 ( 控 伸 _4; 国 目 重合 |s 
到 800Y : 曲面 :F1 ( 拉 伸 _1) 
日 旋转 轴 0. 000 反 向 


状况 
新 建 集 完成 连接 定 多。 


图 9.6.71 定义 “平移 ”约束 
(4) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 连接 的 创建 。 


Step33. 引入 工作 台 组 件 table_asm.asm， 并 将 其 调整 到 图 9.6.72 所 示 的 位 置 ( 在 模型 树 
树 中 隐藏 元 件 ram)。 


- > 轴 对 齐 ， 选取 这 两 条 边线 


图 9.6.72 ”创建 滑 块 〈Slider) 连接 
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Step34. 创建 table_asm 和 body 之 间 的 请 块 连接 。 

(1) 在 连接 列表 中 选取 时 闪 归 选项 ， 此 时 系统 弹出 “元 件 放 置 ”操控 板 ， 单 击 操 控 板 
菜单 中 的 查 喜 洗 项 卡 。 

(2) 定义 “ 轴 对 齐 ” 约 束 。 分 别 选 取 图 9.6.72 所 示 的 两 条 边线 为 “ 轴 对 齐 ” 约 束 参考 ， 
此 时 站 豆 界面 如 图 9.6.73 所 示 。 


局 Cornmnection 16 0 彰 块 ) 光束 已 且 用 


中 轴 对 齐 | 
四 TABLE_BODY :过 :FZ2( 导 A 


量 W BoDY: 进 :Fl2 ( 拉 伸 _10) 十 二 
旋转 坑 乏 
昌平 秘 轴 0.00 | 
状 i 兄 
I 完成 连接 定义 。 


图 9.6.73 “放置 ”界面 


(3) 定义 “旋转 ”约束 。 分 别 选取 图 9.6.72 所 示 的 两 个 平面 为 “旋转 ”约束 参考 ， 此 
时 英和 站 界面 如 图 9.6.74 所 示 。 


辐 Comection 18 人 块 ) 约束 已 启用 
铀 对 齐 
中 旋转 芍 事 办 型 


人 TABLE_B0DY: 曲面 :P2( 导 | | 重合 
部 3007: 曲面 :Fl2 拉 伸 _10; 博物 
平移 灿 0.00 i| 
状况 
完成 连接 定义 。 


图 9.6.74 “放置 ”界面 


(4) 设置 平移 轴 参 考 。 在 不 喜 界面 中 单 击 吕 乎 移 灿 选项 ， 选 取 图 9.6.75 所 示 两 个 平面 
为 平移 轴 参 考 。 


选取 这 两 个 平面 、_ 
\ 
\ 


图 9.6.75 ”设置 平移 轴 参 考 
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(5) 设置 位 置 参 数 。 在 站 时 界 面 右 侧 党 齐全 本 区域 下 的 文本 框 中 输入 值 -167， 并 按 
Enter 键 确认 ; 然后 单 击 ”“? 按钮 ,选中 呵 县 用 重新 生成 值 复 选 框 ， 如 图 9.6.76 所 示 。 


辐 Connection_18 0 月 块 ] 当前 位 置 重新 生成 但 
轴 对 齐 -一 一 一 一 
J LieT.o0 Iw ||-187.0 
平移 轴 发 置地 位 置 |” 


| 有 Tre_Jo0Y :曲面 :了 e( 导 | [ 月 用 重新 生成 人 
色 8007 : 曲面 :73 ( 拉 伸 _3) 


[| 量 小 限制 -1000000.0 
[| 量 去 限制 1000000.0 
动态 尾 性 > 


新 建 集 


图 9.6.76 ”设置 位 置 参数 

(6) 单 击 操控 板 中 的 按钮， 完成 滑 块 连接 的 创建 。 

Task5. 定义 仿真 与 分 析 

Step1l. 进入 机 构 模块 。 单 击 应 用 程序 功能 选项 卡 运动” 区域 中 的 “机构” 按钮 ”， 进 
入 机 构 模块 。 

Step2. 定义 凸轮 连接 1。 

(1) 调整 元 件 screw 至 图 9.6.77 所 示 的 大 致 位 置 。 

(2) 选择 命令 。 单 击 连接 区 域 中 的 “凸轮 ”按钮 所 上 败 ， 此 时 系统 弹出 “凸轮 从 动机 
构 连接 定义 ”对 话 框 。 

(3) 定义 “凸轮 1” 的 参考 。 选 中 对 话 框 中 的 车 得 洁 择 复 选 框 ， 选 取 图 9.6.77 所 示 曲 
面 1 为 “凸轮 1” 的 参考 ， 单 击 “ 选 择 ” 对 话 框 中 的 确定 按钮 。 

(4) 定义 “凸轮 2” 的 参考 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定 义 ”对 话 框 中 的 巴 输 2 选项 卡 ， 


选中 对 话 框 中 的 [Yi 自动 渤 择 复 选 框 ， 选取 图 9.6.77 所 示 曲 面 2 为 “凸轮 2” 的 参考 ， 单 击 “ 选 
择 ” 对 话 框 中 的 懈 下 按钮 。 


”~ 曲面 2 


9.6.77 ”定义 “凸轮 1” 的 参考 
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(5) 定义 凸轮 连接 属性 。 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连接 定义 ”对 话 框 中 的 遇 考 选项 卡 设置 
图 9.6.78 所 示 的 参数 。 


凸 索 从 动 村 构 连 接 走 义 Xx 
名 称 


Fan Followerl | 


图 9.6.78 ”定义 凸轮 连接 属性 


(6) 单 击 “ 凸 轮 从 动机 构 连 接 定义 ”对 话 框 中 的 ,而 定 按钮。 

Step3. 定义 齿 辊 副 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 富 >:， 系 统 弹出 “ 具 
Ce 副 定 义 ” 对 话 框 。 

(2) 定义 “齿轮 1”。 在 图 9.6.79 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 为 定义 对 象 ， 输 入 具 轮 1 的 
节 圆 特 径 41.5。 

(3) 定义 “齿轮 2”。 单 击 次 塑 选项 卡 ， 在 图 9.6.79 所 示 的 模型 上 选取 连接 2 为 定义 对 
象 ， 输 入 齿轮 2 的 节 圆 直径 41.5。 

(4) 完成 齿轮 副 定 义 。 单 击 “ 


齿轮 副 定义 ”对 话 框 中 的 确定 “按钮 。 


图 9.6.79 ”此 轮 副 设置 


Step4. 定义 市 传动 。 
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(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “ 带 ” 按 钮 铺 带 ,系统 弹 出 “ 带 ” 
操控 板 。 

(2) 选择 参考 。 选 取 图 9.6.80 所 示 的 曲面 1， 按 住 Ctrl 键 ， 再 选取 曲面 2 为 参考 。 

(3) 单 击 “ 带 ”操控 板 中 的 溉 按钮 。 


放大 图 


图 9.6.80“” 带 传动 设置 

Step5. 定义 蜗轮 蜗杆 连接 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “齿轮 ”按钮 富 ， 系 统 弹出 “ 具 
轮 副 定义 ”对 话 框 。 

(2) 选择 定义 类 型 。 在 国 亚 下 拉 列 表 中 选择 电 敬 选项 

(3) 定义 “蜗轮 ” 在 图 9.6.81 所 示 的 模型 上 选取 连接 1 为 定义 对 象 ， 输 入 蜗轮 的 节 国 
直径 60。 

(4) 定义 “齿轮 2”。 单 击 整 盘 选项 卡 ， 在 图 9.6.81 所 示 的 模型 上 选取 连接 2 为 定义 对 


(5) 完成 蜗轮 蜗杆 副 连 接 。 单 击 “ 具 轮 副 定 义 ” 对 话 框 中 的 。 列 定 按钮。 


放大 图 


图 9.6.81 具 轮 副 设 置 
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Step6. 定义 3D 接触 1。 

(1) 选择 命令 。 单 击 机 构 功能 选项 卡 连接 区 域 中 的 “3D 接触 ”按钮 天 ， 系 统 弹出 
“3D 接触 ”操控 板 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 在 机 构 中 选 依次 取 图 9.6.82 所 示 的 曲面 1 和 曲面 2 为 参考 对 象 。 

(3) 单 击 操控 板 中 的 四 按钮 ， 完 成 连接 的 创建 。 


-一 曲面 1 


-一 曲面 2 


Ee 


9.6.82 ”定义 3D 接触 1 


Step7. 定义 3D 接触 2。 参 考 操 作 步 骤 Step6, 依次 选取 图 9.6.83 所 示 的 曲面 3 和 曲面 4 
为 参考 对 象 。 


放大 图 


时 面 3 人 


曲面 4“ 


9.6.83 定义 3D 接触 2 


Step8. 定义 伺服 电动 机 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 搬入 区 域 中 的 “伺服 电动 机 ”按钮 ， 系 统 弹 出 “伺服 电动 机 
定义 ”对 话 框 。 

(2) 选取 参考 对 象 。 选 取 图 9.6.84 所 示 的 连接 为 参考 对 象 。 

(3) 设置 轮廓 参数 。 单 击 “ 伺 服 电动 机 定义 ”对 话 框 中 的 获 席 选项 卡 ， 在 “定义 运动 
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轴 设 置 ”按钮 沼 右 侧 的 下 拉 列 表 中 选择 速度 选项 ， 在 “ 模 ” 下 拉 列 表 中 选择 常量 选项 ， 设 
置 A=45。 
(4) 单 击 对 话 框 中 的 | 查 下 按钮， 完成 伺服 电动 机 的 定义 。 


/选取 此 连接 


图 9.6.84 ”选取 参考 对 象 


Step9. 再 生 模 型 。 单 击 模型 功能 选项 卡 深信 区域 中 的 “重新 生成 ”按钮 吐 ， 再 生机 
构 模 型 。 

Step10. 设置 初始 位 置 。 

(1) 选择 拖 动 命令 。 单 击 运动 区域 中 的 “ 拖 动 元 件 ” 按 钮 激 ， 系 统 弹出 “ 拖 动 ”对 
话 框 。 

(2) 记录 快照 1。 单 击 对 话 框 当前 决 四 区 域 中 的 区 按钮 ， 即 可 记录 当前 位 置 为 快照 1 
(CSnapshotl ) 。 

(3) 单 击 关闭 按钮， 关闭“ 拖 动 ” 对 话 框 。 

Step11. 定义 机 构 分 析 。 

(1) 选择 命令 。 单 击 名 析 ” 区域 中 的 “机 构 分 析 ” 按 钮 .党 ,， 系 统 弹出 “分 析 定义 ” 
对 话 框 。 

(2) 定义 图 形 显示 。 在 首选 项 选项 卡 的 左 
入 值 10。 

(3) 定义 初始 配置 。 在 尊 友 本 村 
快照 “Snapshot1 ”。 

(4) 运行 运动 分 析 。 单 击 “ 分 析 定义 ”对 话 框 中 的 到 行 按钮， 查看 机 构 的 运行 状 
况 。 

(5) 完成 运动 分 析 。 单 击 奖 定 ”完成 运动 分 析 。 


晤 恒 文本 框 中 输入 值 0， 在 辆 出 文本 框 中 输 


区 域 中 选择 名 快 思 ; 单 选项 ， 并 在 其 后 的 下 拉 列 表 中 选择 
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Step12. 保存 回放 结果 。 

(1) 单 击 术 构 功能 选项 卡 分 折 "区域 中 的 “回放 ”按钮 加 ， 系 统 弹出 “回放 ”对 话 框 。 

(2) 在 “回放 ”对 话 框 中 单 击 “ 保 存 ” 按钮 加 ， 系 统 弹 出 “保存 分 析 结 果 ” 对 话 框 ， 
采用 默认 的 名 称 ， 单 击 ” 各 在 按钮 ， 即 可 保存 仿真 结果 。 

Step13. 输出 视频 。 

(1) 单 击 “ 回 放 ” 对 话 框 中 的 “播放 当前 结果 集 ” 按 钮 四 ， 系 统 弹 出 “动画 ”对 话 框 ， 

(2) 单 击 “回放” 对 话 框 中 的 “录制 动画 为 MPEG 文件 ”按钮 捕获 ... ,系统 弹出 “ 捕 
获 ” 对 话 框 ， 单 击 _ 确 下 按钮， 机 构 开 始 运行 输出 视频 文件 。 

(3) 在 工作 目录 中 播放 视频 文件 “SHAPER_ASM.mpg” 碍 看 结果 。 

(4) 单 击 “ 动 画 ” 对 话 框 中 的 闫 阁 按钮， 返回 到 “回放 ”对 话 框 ， 单 击 其 中 的 | 圭 间 
按钮 关闭 对 话 框 。 


尊 歼 的 读者 : 

感谢 您 购买 机 械 工 业 出 版 社 出 版 的 图 书 ! 
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